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【 国 際 公 開 番 号 】 W O 2 0 2 0 / 2 6 1 5 3 0
【 出 願 番 号 】 特 願 2 0 2 1 - 5 2 8 8 2 2 ( P 2 0 2 1 - 5 2 8 8 2 2 )
【 国 際 特 許 分 類 】
   Ｂ ６ ２ Ｄ 6 / 0 0 ( 2 0 0 6 . 0 1 )
   Ｂ ６ ２ Ｄ 5 / 0 4 ( 2 0 0 6 . 0 1 )
   Ｂ ６ ２ Ｄ 1 1 3 / 0 0 ( 2 0 0 6 . 0 1 )
【 Ｆ Ｉ 】
　 Ｂ ６ ２ Ｄ 6 / 0 0 　 　 　 　 　 　 　
　 Ｂ ６ ２ Ｄ 5 / 0 4 　 　 　 　 　 　 　
　 Ｂ ６ ２ Ｄ 1 1 3 : 0 0 　 　 　 　 　 　 　
　
【 手 続 補 正 書 】
【 提 出 日 】 令 和 3 年 1 2 月 1 5 日 ( 2 0 2 1 . 1 2 . 1 5 )
【 手 続 補 正 １ 】
【 補 正 対 象 書 類 名 】 明 細 書
【 補 正 対 象 項 目 名 】 ０ ０ ２ ３
【 補 正 方 法 】 変 更
【 補 正 の 内 容 】
【 ０ ０ ２ ３ 】
例 え ば 緊 急 操 舵 判 定 部 ３ ８ は 、 上 記 リ ス ク と し て 障 害 物 に 対 す る 衝 突 余 裕 時 間 （ Ｔ Ｔ Ｃ ：  
T i m e  T o  C o l l i s i o n ） を 算 出 し て よ い 。 緊 急 操 舵 判 定 部 ３ ８ は 、 衝 突 余 裕 時 間 Ｔ Ｔ Ｃ が  
所 定 値 以 下 で あ る 場 合 に リ ス ク が 予 め 定 め た 所 定 の 閾 値 以 上 で あ る と 判 定 し て よ い 。
ま た 例 え ば 緊 急 操 舵 判 定 部 ３ ８ は 、 上 記 リ ス ク と し て 自 車 両 首 位 の 他 車 両 に 対 す る 車 間 時  
間 （ Ｔ Ｈ Ｗ ： T i m e - H e a d w a y ） を 算 出 し て よ い 。 緊 急 操 舵 判 定 部 ３ ８ は 、 車 間 時 間 Ｔ Ｈ  
Ｗ が 予 め 定 め た 所 定 値 以 下 で あ る 場 合 に リ ス ク が 閾 値 以 上 で あ る と 判 定 し て よ い 。
あ る い は 、 上 述 の よ う に 衝 突 余 裕 時 間 Ｔ Ｔ Ｃ や 車 間 時 間 Ｔ Ｈ Ｗ に 応 じ て 、 衝 突 余 裕 時 間 Ｔ  
Ｔ Ｃ も し く は 車 間 時 間 Ｔ Ｈ Ｗ が 短 い ほ ど 高 い リ ス ク を 算 出 し 、 算 出 し た リ ス ク が 予 め 定 め  
た 所 定 の 閾 値 以 上 で あ る こ と を 判 定 し て も 良 い 。
更 に は 、 自 車 両 進 行 方 向 の 障 害 物 の 位 置 を 検 出 し て 、 障 害 物 の 自 車 両 幅 方 向 に 対 す る ラ ッ  
プ 量 あ る い は オ フ セ ッ ト 量 を 算 出 し 、 衝 突 余 裕 時 間 Ｔ Ｔ Ｃ も し く は 車 間 時 間 Ｔ Ｈ Ｗ が 予 め  
定 め た 所 定 値 以 下 で あ っ て 且 つ 、 ラ ッ プ 量 が 予 め 定 め た 所 定 値 以 上 あ る い は オ フ セ ッ ト 量  
が 予 め 定 め た 所 定 値 以 下 で あ る 場 合 に リ ス ク が 閾 値 以 上 で あ る と 判 定 し て よ い 。
緊 急 操 舵 判 定 部 ３ ８ は 、 緊 急 操 舵 操 作 が 行 わ れ る 可 能 性 が あ る か 否 か の 判 定 結 果 を 表 す 緊  
急 操 舵 フ ラ グ を 出 力 す る 。
【 手 続 補 正 ２ 】
【 補 正 対 象 書 類 名 】 明 細 書
【 補 正 対 象 項 目 名 】 ０ ０ ４ ７
【 補 正 方 法 】 変 更
【 補 正 の 内 容 】
【 ０ ０ ４ ７ 】
（ 動 作 ）
次 に 、 図 ８ を 参 照 し て 実 施 形 態 の 操 舵 制 御 方 法 の 一 例 を 説 明 す る 。
ス テ ッ プ Ｓ １ に お い て 第 １ 操 舵 反 力 ト ル ク 算 出 部 ４ ０ は 、 実 操 舵 角 θ ｓ に 応 じ た 第 １ 操 舵  
反 力 ト ル ク Ｔ ｒ １ を 算 出 す る 。
ス テ ッ プ Ｓ ２ に お い て 緊 急 操 舵 判 定 部 ３ ８ は 、 緊 急 操 舵 操 作 が 行 わ れ る 可 能 性 が あ る か 否  
か を 判 定 す る 。 緊 急 操 舵 操 作 が 行 わ れ る 可 能 性 が あ る と 判 定 し た 場 合 （ ス テ ッ プ Ｓ ２ ： Ｙ
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） に 処 理 は ス テ ッ プ Ｓ ４ へ 進 む 。
【 手 続 補 正 ３ 】
【 補 正 対 象 書 類 名 】 明 細 書
【 補 正 対 象 項 目 名 】 ０ ０ ４ ８
【 補 正 方 法 】 変 更
【 補 正 の 内 容 】
【 ０ ０ ４ ８ 】
緊 急 操 舵 操 作 が 行 わ れ る 可 能 性 が あ る と 判 定 し な い か 緊 急 操 舵 操 作 が 行 わ れ る 可 能 性 が な  
い と 判 定 し た 場 合 （ ス テ ッ プ Ｓ ２ ： Ｎ ） に 処 理 は ス テ ッ プ Ｓ ３ へ 進 む 。
ス テ ッ プ Ｓ ３ に お い て 第 ２ 操 舵 反 力 ト ル ク 算 出 部 ４ １ は 、 実 操 舵 角 θ ｓ と 実 転 舵 角 θ ｔ と  
の 差 に 応 じ て 第 ２ 操 舵 反 力 ト ル ク Ｔ ｒ ２ を 算 出 す る 。 そ の 後 に 処 理 は ス テ ッ プ Ｓ ５ へ 進 む  
。
ス テ ッ プ Ｓ ４ で 第 ２ 操 舵 反 力 ト ル ク 算 出 部 ４ １ は 、 実 操 舵 角 θ ｓ と 仮 想 転 舵 角 と の 差 に 応  
じ て 第 ２ 操 舵 反 力 ト ル ク Ｔ ｒ ２ を 算 出 す る 。 そ の 後 に 処 理 は ス テ ッ プ Ｓ ５ へ 進 む 。
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