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(57)【要約】
【課題】通信インフラが整備されていない環境であって
も、車両が目的地へ到着する前に、目的地に関する情報
を入手できる情報通信システムを提供することを目的と
する。
【解決手段】相互に通信可能なセンタ装置と通信端末と
から構成される情報通信システムであって、センタ装置
と通信端末が搭載された第１車両とが通信不可能な場合
、センタ側制御手段は、第１車両が目的地へ到達するま
での間のいずれかの時点において、第１車両と通信端末
が搭載された第２車両とが、車車間通信可能な所定範囲
内に位置するか否かを判断し、位置すると判断した場合
、第１車両の目的地に関する施設情報を第２車両の通信
端末へ送信する。そして、第２車両の車両側制御手段は
、センタ装置から受信した施設情報を車車間通信により
第１車両の通信端末へ送信する。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　施設に関する情報を記憶する施設情報記憶手段と、各車両の位置及び目的地の情報を記
憶する車両情報記憶手段と、当該車両情報記憶手段に記憶された目的地の情報に基づき、
前記施設情報記憶手段から当該目的地に関する施設情報を検索するセンタ側制御手段と、
を備えるセンタ装置と、
　前記センタ装置と相互に通信可能であり、かつ、車車間で相互に通信可能であって、車
両の位置及び設定された目的地の情報を前記センタ装置へ送信し、当該目的地に関する施
設情報を取得する車両側制御手段を備える通信端末と、
　から構成される情報通信システムであって、
　前記センタ側制御手段は、前記通信端末が搭載された第１車両と通信可能か否かを判断
し、通信不可能と判断した場合、
　前記車両情報記憶手段に記憶された前記第１車両の位置及び目的地に基づき、前記第１
車両が当該第１車両の目的地へ到達するまでの間のいずれかの時点において、前記第１車
両と前記通信端末が搭載された第２車両とが、車車間通信可能な所定範囲内に位置するか
否かを判断し、位置すると判断した場合、前記第１車両の目的地に関する施設情報を前記
第２車両の通信端末へ送信し、
　前記第２車両の車両側制御手段は、前記センタ装置から受信した前記第１車両の目的地
に関する施設情報を車車間通信により前記第１車両の通信端末へ送信し、
　前記第１車両の車両側制御手段は、前記第２車両の通信端末から送信された当該第１車
両の目的地に関する施設情報を受信することを特徴とする情報通信システム。
【請求項２】
　前記センタ側制御手段は、
　前記施設情報記憶手段に記憶された前記第１車両の目的地に関する施設情報が更新され
たか否かを判断し、更新されたと判断した場合、前記通信端末が搭載された第１車両と通
信可能か否かを判断することを特徴とする請求項１に記載の情報通信システム。
【請求項３】
　前記センタ側制御手段は、
　前記車両情報記憶手段に記憶された前記第１車両及び前記第２車両の位置及び目的地に
基づき、前記第１車両の現在位置から目的地までの第１経路と、前記第２車両の現在位置
から目的地までの第２経路とを決定し、前記第１経路における前記第１車両と、前記第２
経路における前記第２車両とが、前記所定範囲内に位置するか否かを判断することを特徴
とする請求項１又は２に記載の情報通信システム。
【請求項４】
　前記センタ側制御手段は、
　前記車両情報記憶手段に記憶された前記第１車両の位置及び目的地に基づいて前記第１
車両の現在位置を決定し、
　前記車両情報記憶手段に記憶された前記第２車両の位置及び目的地に基づいて前記第２
車両の現在位置を決定することを特徴とする請求項３に記載の情報通信システム。
【請求項５】
　前記センタ側制御手段は、
　前記第２車両と通信可能か否かを判断し、
　前記第２車両の現在位置において、前記第２車両と通信不可能であると判断した場合で
あっても、前記第２経路における前記所定範囲内に位置するまでのいずれかの地点におい
て、前記第２車両と通信可能であると判断した場合には、前記第１車両の目的地に関する
施設情報を前記第２車両の通信端末へ送信することを特徴とする請求項３又は４に記載の
情報通信システム。
【請求項６】
　前記センタ側制御手段は、
　前記第１経路と前記第２経路とが重複する経路において、前記第１車両と前記第２車両
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とが対向方向に走行するか否かを判断し、対向方向に走行すると判断した場合、前記第１
車両の目的地に関する施設情報を前記第２車両の通信端末へ送信することを特徴とする請
求項３乃至５いずれかに記載の情報通信システム。
【請求項７】
　前記センタ側制御手段は、
　前記第１車両が前記所定範囲内に位置する時刻と、前記第２車両が前記所定範囲内に位
置する時刻とを計算し、前記第１車両と前記第２車両とが同時刻に前記所定範囲内に位置
するか否かを判断し、位置すると判断した場合、前記第１車両の目的地に関する施設情報
を前記第２車両の通信端末へ送信することを特徴とする請求項１乃至６いずれかに記載の
情報通信システム。
【請求項８】
　前記センタ装置は、地図情報を記憶するセンタ側地図情報記憶手段を備え、
　前記センタ側制御手段は、前記センタ側地図情報記憶手段に記憶された地図情報を参照
して、前記車両情報記憶手段に記憶された車両の位置から目的地までの走行経路を探索し
、当該走行経路を用いて、前記第１経路又は／及び前記第２経路を決定することを特徴と
する請求項３乃至７いずれかに記載の情報通信システム。
【請求項９】
　前記通信端末は、地図情報を記憶する車両側地図情報記憶手段を備え、
　前記車両側制御手段は、前記車両側地図情報記憶手段に記憶された地図情報を参照して
、車両の現在位置から目的地までの走行経路を探索し、当該走行経路の情報を前記センタ
装置へ送信し、
　前記センタ側制御手段は、前記車両側制御手段にて探索された当該走行経路を用いて、
前記第１経路又は／及び前記第２経路を決定することを特徴とする請求項３乃至８いずれ
かに記載の情報通信システム。
【請求項１０】
　前記車両側制御手段は、
　前記走行経路の情報に当該走行経路上の所定地点を通過する時刻情報を付加し、走行計
画情報として前記センタ装置へ送信することを特徴とする請求項９に記載の情報通信シス
テム。
【請求項１１】
　前記センタ側制御手段は、
　前記車両情報記憶手段に記憶された車両の位置と、前記走行経路又は前記走行計画情報
とを用いて、当該車両の現在位置を推定することを特徴とする請求項８乃至１０いずれか
に記載の情報通信システム。
【請求項１２】
　前記センタ側制御手段は、
　前記第２車両の現在位置が、前記第１車両の現在位置と目的地の位置とに応じて設定し
たエリア内に含まれるか否かを判断し、含まれると判断した場合、前記第１車両と前記第
２車両とが前記所定範囲内に位置するか否かを判断することを特徴とする請求項１乃至１
１いずれかに記載の情報通信システム。
【請求項１３】
　前記センタ側制御手段は、
　前記エリアとして、前記第１車両の目的地を中心とし、当該第１車両の目的地から現在
位置までを半径とする円を設定することを特徴とする請求項１２に記載の情報通信システ
ム。
【請求項１４】
　前記通信端末は、報知手段を備え、
　前記第１車両の車両側制御手段は、
　前記第２車両の通信端末から受信した当該第１車両の目的地に関する施設情報を前記報
知手段により報知することを特徴とする請求項１乃至１３に記載の情報通信システム。
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【請求項１５】
　前記第１車両の車両側制御手段は、前記第１車両の目的地が変更された場合において、
　前記センタ装置と通信可能か否かを判断し、通信不可能と判断した場合、変更後の目的
地の情報を、車車間通信により前記通信端末が搭載された第３車両へ送信し、
　前記第３車両の車両側制御手段は、前記第１車両から受信した変更後の目的地の情報を
、前記センタ装置へ送信することを特徴とする請求項１乃至１４に記載の情報通信システ
ム。
【請求項１６】
　前記第１車両の車両側制御手段は、前記第１車両が前記目的地へ到着した場合において
、
　前記センタ装置と通信可能か否かを判断し、通信不可能と判断した場合、当該第１車両
が当該目的地へ到着した旨の到着情報を、車車間通信により前記通信端末が搭載された第
３車両へ送信し、
　前記第３車両の車両側制御手段は、前記第１車両から受信した前記到着情報を、前記セ
ンタ装置へ送信することを特徴とする請求項１乃至１５に記載の情報通信システム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、互いに通信可能な通信端末とセンタ装置とから構成される情報通信システム
に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来、ユーザが目的地を指定すると、行楽情報を管理する路側無線装置がその近傍の行
楽情報を検索し、車載無線装置へ送信する路車間通信システムが提案されている（例えば
、特許文献１）。このように、車載無線装置において目的地に関する情報を入手する場合
、常に最新の情報を受信できることが期待される。
【０００３】
　そのため、特許文献２では、山間部等において、車両通信機と路側通信機との間の通信
が確立しない場合、設置された全ての路側通信機から情報を送出する。これにより、情報
を送出している路側通信機のうち、いずれかと通信を確立させることができれば、情報を
入手することができる。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特開２００４－２４６６８６号公報
【特許文献２】特開２０１０－５０７０４号公報
【発明の概要】
【０００５】
　しかしながら、特許文献２において、車両通信機を搭載した車両は、必ずしも路側通信
機と通信が確立できる場所を走行するとは限らない。車両がどの場所を走行したとしても
、情報を入手できる確実性を高めるためには、多くの路側通信機を設置し、通信インフラ
を整備する必要がある。
【０００６】
　本発明はこのような問題に鑑みてなされたものであり、通信インフラの整備を簡素化し
つつ、通信インフラが整備されていない環境であっても、車両が目的地へ到着する前に、
当該目的地に関する情報を入手できる情報通信システムを提供することを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　上記目的を達成するために成された請求項１に記載の発明は、センタ装置と通信端末が
搭載された第１車両とが通信不可能な場合、センタ側制御手段は、第１車両が目的地へ到
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達するまでの間のいずれかの時点において、第１車両と通信端末が搭載された第２車両と
が、車車間通信可能な所定範囲内に位置するか否かを判断し、位置すると判断した場合、
第１車両の目的地に関する施設情報を第２車両の通信端末へ送信する。そして、第２車両
の車両側制御手段は、センタ装置から受信した施設情報を車車間通信により第１車両の通
信端末へ送信する。このように、第１車両がセンタ装置と通信不可能な場合であっても、
センタ装置にて特定した第２車両を介して施設情報を送信することで、第１車両は目的地
へ到着する前に施設情報を受信することが可能となる。そのため、たとえ通信インフラが
整備されていない環境であったとしても、第１車両が施設情報を入手できる可能性を向上
させることができる。
【０００８】
　また、センタ装置にて第２車両を特定した上で施設情報を送信するので、特許文献２の
ように全ての路側通信機から情報を送信する必要がなく、送信量を抑えることができる。
さらに、通信インフラの整備を大規模化しなくとも、簡易に実現可能となる。
【０００９】
　また、請求項２に記載の発明では、第１車両の目的地に関する施設情報が更新されたか
否かを判断し、更新されたと判断した場合に、請求項１に記載の各処理を行う。すなわち
、目的地に関する施設情報が更新されたときに、第１車両がセンタ装置と通信不可能であ
ったとしても、第２車両を介して施設情報を受信することができる。これにより、更新後
の施設情報を受信することが可能となる。
【００１０】
　また、請求項３に記載の発明では、第１車両の現在位置から目的地までの第１経路と、
第２車両の現在位置から目的地までの第２経路とを決定し、第１経路における第１車両と
、第２経路における第２車両とが、車車間通信可能な所定範囲内に位置するか否かを判断
する。このように、各車両の現在位置から目的地までの経路を用いて、車車間通信可能な
所定範囲内に位置するか否かを判断することにより、判断精度をより向上させることがで
きる。
【００１１】
　なお、ここでいう第１車両の現在位置は、例えば請求項４に記載した発明のように、車
両情報記憶手段に記憶された第１車両の位置及び目的地に基づいて決定するとよい。一方
、第２車両の現在位置も、車両情報記憶手段に記憶された第２車両の位置及び目的地に基
づいて決定するとよい。同様に、所定時刻における位置（将来の位置）について、車両情
報記憶手段に記憶された車両の位置及び目的地に基づいて、決定してもよい。
【００１２】
　もし、車両がセンタ装置と通信不可能な場合、車両情報記憶手段に記憶された車両の位
置は、当該車両の最新の位置（現在位置）とは乖離している可能性がある。そこで、セン
タ装置にて、車両情報記憶手段に記憶された車両の位置と目的地の情報から現在位置を決
定することで、請求項３にいう判断精度を向上させることに繋がる。なお、車両から定期
的もしくは複数回に渡り、センタ装置へ位置情報が送信される場合には、最後に受信した
位置情報に基づいて、現在位置の決定を行えばよい。
【００１３】
　さらに、決定された現在位置を用いて、請求項５に記載した発明のように拡充すること
もできる。すなわち、請求項５に記載した発明では、第２車両の現在位置において第２車
両と通信不可能であると判断した場合であっても、第２経路における所定範囲内に位置す
るまでのいずれかの地点において第２車両と通信可能であると判断した場合には、第１車
両の目的地に関する施設情報を第２車両の通信端末へ送信する。
【００１４】
　このように、現在、第２車両が一時的にセンタ装置と通信不可能であるとしても、第１
車両と車車間通信可能な所定範囲内に位置するより前にセンタ装置と通信可能になると判
断できた場合には、当該第２車両の通信端末へ施設情報を送信する。これにより、第１車
両へ施設情報を送信する第２車両の候補が多くなり、より一層、第１車両が情報を得られ
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る可能性が高くなる。なお、第２車両への施設情報の送信は、第２車両と通信可能になる
のを待ってから行えばよい。
【００１５】
　ここで、車車間通信可能な所定範囲内の一例として、請求項６に記載した発明のように
、第１経路と第２経路とが重複する経路において、第１車両と第２車両とが対向方向に走
行するか否かを判断してもよい。これは、例えば、片側一車線の道路であれば、第１車両
と第２車両とがすれ違う状況か否かを判断することを意味する。このように、第１車両と
近接する第２車両を特定することにより、第１車両が施設情報を入手できる確実性を向上
させることができる。
【００１６】
　また、車車間通信可能な所定範囲内の他の例として、請求項７に記載した発明のように
、第１車両と第２車両とが同時刻に所定範囲内に位置するか否かを判断してもよい。この
ように、時刻を加味して所定範囲内に位置するか否かを判断すれば、すれ違う状況に限定
されることなく、第１車両へ施設情報を送信可能な第２車両を特定することができる。例
えば、南北方向の道路と東西方向の道路とが交差する交差点において、北上する第１車両
と東進する第２車両とが、同時刻に当該交差点付近に位置する場合が考えられる。また、
例えば、同一の道路において、同一方向に走行する第１車両と第２車両とが、同時刻に所
定範囲内に位置する場合（例えば、一方が先行車、他方が後続車）も考えられる。
【００１７】
　また、車両の目的地までの走行経路は、請求項８に記載した発明のように、センタ側制
御手段が探索してもよいし、請求項９に記載した発明のように、車両側制御手段が探索し
、走行経路の情報をセンタ装置へ送信してもよい。センタ側制御手段が走行経路を探索す
るよう構成すれば、走行経路情報の送信にかかる通信負荷を低減することができる。一方
、通信帯域に余裕がある場合は、車両側制御手段が探索した走行経路の情報をセンタ装置
へ送信し、この走行経路を使用して所定範囲内に位置するか否かを判断することにより、
判断精度を向上させることができる。さらに、請求項１０に記載した発明のように、走行
経路の情報に時刻情報を付加した走行計画情報をセンタ装置へ送信することにより、判断
精度をさらに向上させることができる。
【００１８】
　また、請求項１１に記載の発明では、車両情報記憶手段に記憶された車両の位置と、走
行経路又は走行計画情報とを用いて、車両の現在位置を推定する。これにより、車両の現
在位置が不明な場合であっても、車両の現在位置から目的地までの経路を決定することが
可能となる。
【００１９】
　また、請求項１２に記載の発明では、第１車両の現在位置と目的地の位置とに応じたエ
リアを設定し、そのエリア内に位置する他車両（第２車両）に対して、所定範囲内に位置
するか否かの判断を行う。このように、まず、設定したエリア内に位置する他車両に絞り
込んでから、所定範囲内に位置するか否かの判断を行うことにより、センタ装置における
処理負荷を軽減することができる。
【００２０】
　なお、当該エリアとしては、請求項１３に記載した発明のように、第１車両の目的地を
中心とし、当該第１車両の目的地から現在位置までを半径とする円を設定するとよい。つ
まり、当該円内に位置する他車両であれば、第１車両が目的地へ到達するまでの間のいず
れかの時点において、第１車両と車車間通信可能な所定範囲内に位置する可能性が高いと
考えられるからである。これにより、効率よく他車両の絞り込みを行うことができる。
【００２１】
　また、かかる通信端末は、請求項１４に記載した発明のように、報知手段を備え、第２
車両から受信した施設情報を報知するよう構成してもよい。これにより、ユーザは、目的
地に関する施設情報を知ることができる。
【００２２】
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　また、請求項１５に記載の発明では、目的地が変更された場合において、第１車両がセ
ンタ装置と通信不可能な場合、変更後の目的地の情報を、他車両（第３車両）を介してセ
ンタ装置へ送信する。これにより、センタ装置と通信不可能な状況であっても、目的地の
変更をセンタ装置へ通知することができる。さらに、その後、請求項１に記載した発明の
ように、第２車両を介して変更後の目的地に対する施設情報を送信してもらうことにより
、センタ装置と通信不可能な状況であっても、いち早く目的地の施設情報を入手すること
が可能となる。
【００２３】
　また、請求項１６に記載の発明では、第１車両が目的地へ到着した場合において、第１
車両がセンタ装置と通信不可能な場合、目的地へ到着した旨の到着情報を、他車両（第３
車両）を介してセンタ装置へ送信する。これにより、センタ装置と通信不可能な状況であ
っても、目的地に到着したことをセンタ装置へ通知することができる。そして、例えば、
この通知を受けたことを契機とし、センタ装置から第１車両への施設情報の送信を停止す
るよう構成すれば、施設情報の送信が不必要に継続されることを防止できる。
【図面の簡単な説明】
【００２４】
【図１】情報通信システムの全体構成を示す概略図である。
【図２】センタ装置の構成を示す概略図である。
【図３】通信端末の構成を示す概略図である。
【図４】施設装置の構成を示す概略図である。
【図５】施設装置とセンタ装置との通信処理を示すフローチャートである。
【図６】通信端末と通信可能エリアとの関係を示す概略図である。
【図７】目的地が設定された際の通信端末とセンタ装置との通信処理を示すフローチャー
トである。
【図８】センタ装置の記憶装置にて管理する情報の一例を示す図である。
【図９】車両Ａの現在位置、目的地、及び案内経路を示す概略図である。
【図１０】目的地に関する施設情報が更新された際の通信端末とセンタ装置との通信処理
を示すフローチャートである。
【図１１】車両Ａの走行経路及び現在位置の確認処理を示すフローチャートである。
【図１２】車両Ａとすれ違う車両の検索処理を示すフローチャートである。
【図１３】目的地に到着した際の通信端末とセンタ装置との通信処理を示すフローチャー
トである。
【発明を実施するための形態】
【００２５】
　以下、本発明の実施形態について図面を参照しながら説明する。なお、ここで示す実施
の形態はあくまでも一実施例であって、本発明は必ずしもこの実施の形態に限定されるも
のではない。
【００２６】
　（第１の実施形態）
　第１の実施形態における情報通信システムの構成について、図１乃至図４を用いて説明
する。図１は、センタ装置１００、通信端末２００ａ、２００ｂ、及び施設装置３００か
ら構成される情報通信システムの全体構成を示す概略図である。
【００２７】
　センタ装置１００と通信端末２００ａ、２００ｂ、及び、センタ装置１００と施設装置
３００とは、通信網１０を介して相互に通信可能である。この通信網１０は、例えば携帯
電話機のアンテナ塔などを有する無線通信用の基地局（図示せず）と、基地局とセンタ装
置１００とを有線接続する公衆通信網やインターネットを備えて構成される。施設装置３
００は有線接続されている基地局を介して、センタ装置１００と通信可能である。一方、
通信端末２００ａ、２００ｂは、無線により基地局を介してセンタ装置１００と通信可能
である。また、通信端末２００ａと通信端末２００ｂとは、狭域通信（ＤＳＲＣ）等によ
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り相互に通信可能である。
【００２８】
　図２は、センタ装置１００の構成を示す概略図である。センタ装置１００は、通信機１
０１、記憶装置１０２、ナビゲーション装置１０３、制御装置１０５から構成される。
【００２９】
　通信機１０１は、各車両に搭載された通信端末１００や施設装置３００と公衆通信網を
介して通信を行う。
【００３０】
　記憶装置１０２は、通信機１０１で受信した各種データを記憶する。例えば、車両に搭
載された通信端末２００から送信される目的地や、施設装置３００から送信される施設情
報を記憶する。揮発性のＲＡＭ等で構成されてもよいが、不揮発性のＨＤＤ等で構成され
るのが望ましい。この記憶装置１０２が、本発明の施設情報記憶手段、車両情報記憶手段
に相当する。
【００３１】
　ナビゲーション装置１０３は、地図を構成するリンクやノードに関する情報が格納され
た地図ＤＢ１０４を有し、現在位置から設定された目的地までの経路探索を行う。地図Ｄ
Ｂ１０４には、基地局の位置とともに、公衆通信網に接続できるエリアの情報が記憶され
ている。この地図ＤＢ１０４が、本発明のセンタ側地図情報記憶手段に相当する。
【００３２】
　制御装置１０５は、センタ装置１００全体を制御するコンピュータである。図示しない
ＣＰＵ、各機能を実現するプログラム等を記憶した記憶媒体としてのＲＯＭ、ワークエリ
アとしてデータを一時格納するＲＡＭ、及びこれらを接続するバスを含んで構成される。
そして、ＣＰＵがＲＯＭに記憶されるプログラムを実行することにより、各機能が実現さ
れる。この制御装置１０５が、本発明のセンタ側制御手段に相当する。
【００３３】
　図３は、車両に搭載される通信端末２００の構成を示す概略図である。通信端末２００
は、通信機２０１、狭域通信機２０２、記憶装置２０３、ナビゲーション装置２０４、制
御装置２０５から構成される。
【００３４】
　通信機２０１は、車両外部のセンタ装置１００と、公衆通信網を介して無線により通信
を行う。狭域通信機２０２は、他車両に搭載された通信端末２００と相互に狭域通信を行
う。
【００３５】
　記憶装置２０３は、例えば、揮発性のＲＡＭ又は不揮発性のＨＤＤで構成され、通信機
２０１や狭域通信機２０２で受信した施設情報等のデータを記憶する。
【００３６】
　ナビゲーション装置２０４は、入力装置２０５、表示装置２０６、地図ＤＢ２０７を含
み、図示しないＧＰＳ受信機によりＧＰＳ衛星から受信した信号から自車両の現在位置を
計算するとともに、現在位置から設定された目的地までの経路探索を行う。入力装置２０
５は、例えばタッチパネルであり、ユーザが目的地等を入力する。表示装置２０６は、例
えば液晶ディスプレイであり、地図とともに探索された走行経路を表示したり、目的地に
関する施設情報を表示したりする。地図ＤＢ２０７には、地図を構成するリンクやノード
に関する情報が格納される。ここで、表示装置２０６が本発明の報知手段に相当し、地図
ＤＢ２０７が本発明の車両側地図情報記憶手段に相当する。
【００３７】
　制御装置２０５は、通信端末２００全体を制御するコンピュータである。図示しないＣ
ＰＵ、各機能を実現するプログラム等を記憶した記憶媒体としてのＲＯＭ、ワークエリア
としてデータを一時格納するＲＡＭ、及びこれらを接続するバスを含んで構成される。Ｃ
ＰＵが、ＲＯＭに記憶されるプログラムを実行することにより、データの送受信制御、記
憶装置２０３への記録制御等、各機能が実現される。この制御装置２０５が、本発明の車
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両側制御手段に相当する。
【００３８】
　図４は、宿泊施設や飲食店などに設けられる施設装置３００の構成を示す概略図である
。施設装置３００は、通信機３０１、記憶装置３０２、入力装置３０３、表示装置３０４
、制御装置３０５から構成される。
【００３９】
　通信機３０１は、外部のセンタ装置１００と、公衆通信網を介して通信を行う。記憶装
置３０２は、例えば、揮発性のＲＡＭ又は不揮発性のＨＤＤで構成され、入力装置３０３
で入力した情報や通信機３０１で受信したデータを記憶する。
【００４０】
　入力装置３０３は、例えばキーボードであり、ユーザが施設に関する情報を入力する。
表示装置３０４は、例えば液晶ディスプレイであり、入力装置３０３で入力された情報や
通信機３０１で受信したデータを表示する。
【００４１】
　制御装置３０５は、施設装置３００全体を制御するコンピュータである。入力装置３０
３にてユーザが入力した施設に関する情報を、施設ＩＤとともにセンタ装置１００へ送信
する。この制御装置３０５は、図示しないＣＰＵ、各機能を実現するプログラム等を記憶
した記憶媒体としてのＲＯＭ、ワークエリアとしてデータを一時格納するＲＡＭ、及びこ
れらを接続するバスを含んで構成される。ＣＰＵが、ＲＯＭに記憶されるプログラムを実
行することにより、各機能が実現される。
【００４２】
　続いて、施設装置３００とセンタ装置１００との通信処理について、図５を用いて説明
する。施設装置３００とセンタ装置１００とは、基地局を介して有線接続された公衆通信
網やインターネットにより相互に通信する。
【００４３】
　図５は、施設に関する情報をセンタ装置１００へ送信する際のフローチャートである。
ステップＳ１０において、施設装置３００の入力装置３０３は、ユーザから施設に関する
情報の入力を受ける。施設名称、位置（経度、緯度）、住所、電話番号のほか、駐車場や
建物内の混雑状況、予約状況、キャンペーン情報、割引情報などが入力される。また、過
去に入力した情報の更新や削除が行われてもよい。次に、ステップＳ１１において、制御
装置３０５は、入力装置３０３にて入力された情報を、施設ＩＤとともにセンタ装置１０
０へ送信する。施設ＩＤは、施設ごとの識別情報であり、予め、センタ装置から取得して
おけばよい。
【００４４】
　センタ装置１００では、ステップＳ１２にて、通信機１０１が施設装置３００から送信
された施設に関する情報を受信し、ステップＳ１３にて、記憶装置１０２にその情報を施
設ごとに記憶する。
【００４５】
　このように、センタ装置１００は、宿泊施設や飲食店などに設けられる施設装置３００
から施設に関する情報を受信し、記憶装置３０２に各施設の情報を記憶する。
【００４６】
　なお、施設とは宿泊施設や飲食店に限られるものではなく、公園、駅、高速道路のイン
ターチェンジなどでもよい。また、施設装置３００は、当該施設に設けられる必要はなく
、例えば公園に関する情報を、市役所に設けた施設装置３００から送信するよう構成して
もよい。
【００４７】
　続いて、通信端末２００を搭載した及びセンタ装置１００における通信処理について、
図６乃至図１３を用いて説明する。
【００４８】
　図６は、通信端末２００ａ～２００ｃをそれぞれ搭載した車両Ａ～Ｃと、センタ装置１
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００と通信可能なエリアとの関係を示す図である。図６において、斜線で示すエリアＲ１
が、センタ装置と通信可能なエリアである。
【００４９】
　通信端末２００ａ～２００ｃとセンタ装置１００とは、無線通信用の基地局（図示せず
）を介した公衆通信網により、通信することができる。センタ装置１００と基地局、飲食
店（目的地Ｘ）に設置された施設端末３００と基地局とは有線接続されている。一方、通
信端末２００ａ～２００ｃと基地局とは無線により公衆通信網に接続する。従って、公衆
通信網に接続できる通信エリアＲ１内（通信圏内）に位置する車両Ａ及び車両Ｂは、セン
タ装置１００と通信可能である。
【００５０】
　一方、通信エリアＲ１外（通信圏外）に位置する車両Ｃは、センタ装置１００と通信不
可能な状態となる。同様に、例えば、車両Ａが目的地Ｘへ向かうため、通信エリアＲ１外
に移動した場合には、センタ装置１００と通信不可能な状態となる。
【００５１】
　以下、通信エリアＲ１内に位置する車両Ａが、目的地Ｘ（飲食店）へ向かう場合の通信
処理について、図７を用いて説明する。
【００５２】
　図７は、ユーザにより目的地Ｘが設定された際の通信処理を示すフローチャートである
。このとき、車両Ａは、図６に示すように、通信エリアＲ１内に位置する。
【００５３】
　ステップＳ２０で、車両Ａの通信端末２００ａにおいて、入力装置２０５によりユーザ
が目的地Ｘを設定する。そして、ナビゲーション装置２０４は、地図ＤＢ２０７を参照し
、現在位置から目的地Ｘまでの走行経路を探索する。ステップＳ２１で、制御装置２０８
は、車両識別情報とともに、ナビゲーション装置２０４から取得した現在位置及び目的地
Ｘをセンタ装置１００へ送信し、目的地Ｘに関する情報を問合せる。車両識別情報とは、
例えば登録ナンバーでもよいし、予めセンタ装置１００から車両ＩＤを取得しておいても
よい。
【００５４】
　ここで、ドライバは入力装置２０５にて、出発時刻を指定してもよい。ナビゲーション
装置２０４は、指定された出発時刻、あるいは現在時刻から、目的地Ｘへの到着予想時刻
を計算する。例えば、走行経路が一般道であれば平均時速３０ｋｍ、高速道路であれば平
均時速８０ｋｍと仮定し、走行経路の距離に応じた所要時間を求めることで、到着時刻を
予想する。このように、制御装置２０８は、現在位置及び目的地とともに、ユーザが指定
した出発時刻を送信してもよい。
【００５５】
　また、現在位置及び目的地とともに、リンクやノードを含む走行経路情報を送信しても
よい。さらに、走行経路に対し、どこを何時に通過するかの時刻情報を付加し、走行計画
情報として送信してもよい。例えば、走行経路情報に含まれる所定のノードに、そのノー
ドを何時に通過するかの通過時刻を付加し、走行計画情報とする。
【００５６】
　ステップＳ２２において、センタ装置１００の制御装置１０５は、通信機１０１により
受信した情報を記憶装置１０２へ記憶し、車両識別情報ごとに管理する。図８は、記憶装
置１０２にて管理する情報の一例である。このように、各車両の車両ＩＤ（車両識別情報
）と共に、出発地、目的地、走行経路情報又は走行計画情報、出発時刻、及び到着時刻を
対応付けて記憶している。ここで、通信端末２００ａから出発時刻が送信されなかった場
合、代替として現在時刻を記憶しておく。
【００５７】
　ステップＳ２３で、制御装置１０５は、受信した目的地Ｘの施設に関する情報が記憶装
置１０２にあるかどうか、検索する。目的地Ｘの施設に関する情報がなかった場合（ステ
ップＳ２３：Ｎ）、ステップＳ２４において、施設情報がない旨を車両Ａの通信端末２０
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０ａへ送信する。一方、施設情報がある場合（ステップＳ２３：Ｙ）、ステップＳ２５に
おいて、その施設情報を車両Ａの通信端末２００ａへ送信する。目的地Ｘに対応する施設
が複数ある場合は、すべての施設情報を送信すればよい。
【００５８】
　センタ装置１００から目的地Ｘの施設に関する情報を受信した通信端末２００ａは、ス
テップＳ２６において、その情報を表示装置２０６に表示する。そして、ステップＳ２７
で、ナビゲーション装置２０４は、経路案内を開始する。なお、ナビゲーション装置２０
４は、センタ装置１００からの通知（ステップＳ２４、Ｓ２５）を受ける前に、経路案内
を開始してもよい。
【００５９】
　ここで、制御装置２０８において、予め公衆通信網を構成する基地局からの電波の強さ
を検出し、安定して通信可能な所定閾値以上である場合にのみ、ステップＳ２１の問合せ
処理を行ってもよい。また、センタ装置１００からの通知（ステップＳ２５）を所定時間
経過しても受信できなかった場合、再度ステップＳ２１の問合せ処理を行うよう構成して
もよい。そして、この問合せ処理を所定回数繰り返してもセンタ装置１００からの通知が
受信できない場合、処理を中止する。
【００６０】
　なお、通信端末２００ａは、現在位置を定期的にセンタ装置１００へ送信するよう構成
してもよい。そして、センタ装置１００の制御装置１０５は、受信した現在位置の変化か
ら、今後の走行経路を予測し、その延長線上の施設を目的地と仮定し、記憶装置１０２に
て管理してもよい。これにより、特に目的地を設定せず走行するユーザに対しても、仮定
した目的地の施設情報を提供することが可能となり、ユーザの利便性を向上させることが
できる。また、ユーザが目的地を急遽変更した場合など、通信エリアＲ１内にて、車両が
当初の案内経路Ｌａを急に逸脱してしまった場合にも、柔軟に対応することができるよう
になる。
【００６１】
　図９は、目的地Ｘに向かう途中の車両Ａの現在位置及び案内経路Ｌａを示す図である。
図９に示すように、このとき、車両Ａは通信エリアＲ１外に位置する。
【００６２】
　図１０は、目的地Ｘに関する情報が更新された際の通信処理を示すフローチャートであ
る。施設装置３００において、ユーザが施設に関する情報を更新すると、その情報はセン
タ装置１００へ送信される（図５参照）。ステップＳ３０において、センタ装置１００の
制御装置１０５は、施設に関する情報が更新されたか否かを判断する。施設装置３００か
ら施設情報を受信したことを情報が更新されたと判断してもよいし、受信した施設情報と
記憶装置１０２に記憶されている施設情報とに差異があった場合に情報が更新されたと判
断してもよい。
【００６３】
　施設に関する情報が更新されたと判断すると（ステップＳ３０：Ｙ）、記憶装置１０２
に記憶されている情報を参照し、その施設を目的地としている車両を検索する。例えば、
目的地Ｘの施設に関する情報が更新された場合、車両Ａが検索される。そして、ステップ
Ｓ３１で、この施設に関する最新情報を、車両Ａの通信端末２００ａへ送信する。
【００６４】
　車両Ａの通信端末２００ａは、常時受信待ちの状態である。ステップＳ３２で、センタ
装置１００から施設情報を受信した場合（ステップＳ３２：Ｙ）、ステップＳ３３で、そ
の情報を表示装置２０５に表示するとともに、情報を受信した旨をセンタ装置１００へ送
信する。
【００６５】
　センタ装置１００は、ステップＳ３１で車両Ａへ施設の最新情報を送信した後、車両Ａ
からの応答を待つ。ステップＳ３４において、所定時間経過しても車両Ａからの送信がな
かった場合（ステップＳ３４：Ｎ）、制御装置１０５は、車両Ａの現在位置が通信エリア
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Ｒ１外、つまり基地局等のインフラが整備されていない場所に位置するとみなす。そして
、ステップＳ３５、Ｓ３６へ進み、車両Ａの案内経路及び現在位置の確認処理、及び車両
Ａとすれ違う車両の検索処理を行う。
【００６６】
　以下、車両Ａの案内経路及び現在位置の確認処理、及び車両Ａとすれ違う車両の検索処
理について、図１１及び図１２を用いて説明する。
【００６７】
　図１１は、センタ装置１００における車両Ａの走行経路及び現在位置の確認処理を示す
フローチャートである。
【００６８】
　ステップＳ４０において、制御装置１０５は、記憶装置１０２に車両Ａの走行計画情報
が記憶されているか否か判断する。走行計画情報が記憶されている場合（ステップＳ４０
：Ｙ）、ステップＳ４１において、走行計画情報と現在時刻とから、走行経路のうち車両
Ａが現在どこに位置するかを判断する。すなわち、走行計画情報には、走行経路のうちど
こを何時に通過するかの通過時刻が含まれているため、現在時刻から車両Ａの現在位置を
決定することができる。現在時刻が通過時刻に合致しなくとも、現在時刻前後の通過時刻
及び通過地点から、現在位置を推定すればよい。そして、ステップＳ４２において、車両
Ａの走行計画情報から、車両Ａの現在位置から目的地Ｘまでの走行経路を抽出する。
【００６９】
　一方、走行計画情報が記憶されていない場合（ステップＳ４０：Ｎ）、ステップＳ４３
において、記憶装置１０２に記憶された車両Ａの出発時刻から、現在時刻までの経過時間
を計算する。車両Ａの出発時刻は、車両Ａの通信端末２００ａから送信された時刻、ある
いは、その代替としてセンタ装置１００が記憶した目的地設定時の時刻である。
【００７０】
　ステップＳ４４では、記憶装置１０２に車両Ａの走行経路情報が記憶されているか否か
判断する。走行経路情報が記憶されていない場合（ステップＳ４４：Ｎ）、ステップＳ４
５において、ナビゲーション装置１０３は、車両Ａの出発地から目的地までの走行経路を
探索し、記憶装置１０２に記憶する。
【００７１】
　そして、ステップＳ４６において、経過時間と走行経路とから、車両Ａの現在位置を推
定する。例えば、到着予想時刻の算出と同様、平均時速を仮定して移動距離を求め、走行
経路における現在位置を推定する。また、プローブカーやＶＩＣＳによる渋滞情報を取得
し、出発地からの走行経路における渋滞状況を考慮して現在位置を推定してもよい。そし
て、ステップＳ４７で、走行経路のうち、車両Ａの現在位置から目的地Ｘまでの走行経路
を抽出する。
【００７２】
　ステップＳ４８で、制御装置１０５は、推定した車両Ａの現在位置及び目的地Ｘまでの
走行経路を記憶装置１０２に記憶する。
【００７３】
　ここで、制御装置１０５は、地図ＤＢ１０４に記憶された公衆通信網に接続できるエリ
アの情報を参照し、車両Ａの現在位置から目的地Ｘまでの走行経路の一部が通信エリアＲ
１内に含まれる場合、車両Ａとすれ違う車両の検索処理（ステップＳ３６）は行わない。
車両Ａが通信エリアＲ１内に移動した時点で、目的地Ｘの施設に関する最新情報を車両Ａ
は受信可能となるからである。
【００７４】
　なお、上記では目的地設定を行った時点の車両の現在位置及び目的地に基づいて、通信
エリアＲ１外である車両Ａの現在位置を推定した。しかしながら、上記構成に限られず、
車両Ａが定期的にセンタ装置１００へ位置情報を送信するよう構成してもよい。そして、
車両Ａが通信エリアＲ１内からＲ１外へ移動する直前にセンタ装置１００へ送信した車両
Ａの位置、そのときの時刻、及び目的地情報に基づいて、車両Ａ（通信エリアＲ１外）の
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現在位置を推定するようにしてもよい。すなわち、車両Ａと通信不可能な場合は、記憶装
置１０２に記憶された車両Ａの位置情報のうち、最新の位置情報に基づいて、車両Ａの現
在位置を推定するのである。これにより、より精度の高い現在位置の推定が可能となる。
【００７５】
　また、ユーザが目的地を特に設定しない場合であっても、上述したように、車両Ａから
受信した位置情報の変化から、センタ装置１００にて目的地を仮定すれば、本処理を適用
することが可能である。
【００７６】
　図１２は、センタ装置１００における車両Ａとすれ違う車両の検索処理を示すフローチ
ャートである。
【００７７】
　ステップＳ５０で、制御装置１０５は、地図ＤＢ１０３から目的地Ｘの位置情報（例え
ば、経度と緯度）を取得する。ステップＳ５１で、目的地Ｘの位置と車両Ａの現在位置と
の直線距離ｒを算出する。そして、ステップＳ５２で、図９に点線で示すように、目的地
Ｘの位置を中心とし、直線距離ｒを半径とする円Ｒ２を描く。
【００７８】
　ステップＳ５３で、円Ｒ２内に位置する他車両がいるか否か判断する。他車両の現在位
置は、記憶装置１０２に記憶された他車両の情報（図８参照）を用いて判断する。車両Ａ
の現在位置の確認処理（図１１参照）と同様の処理により、他車両の現在位置を推定する
。そして、その他車両の現在位置が円Ｒ２内に位置するか否かを判断する。
【００７９】
　円Ｒ２内に位置する他車両がいる場合（ステップＳ５３：Ｙ）、ステップＳ５４におい
て、当該他車両から車両Ａまでの直線距離を計算する。円Ｒ２内に位置する他車両が複数
いる場合、車両Ａからの直線距離が短い他車両から順に、以降の処理を行う。
【００８０】
　ステップＳ５５で、車両Ａからの直線距離が最も短い他車両を選定し、ステップＳ５６
において、当該他車両の走行経路と車両Ａの走行経路とを比較し、当該他車両と車両Ａと
がすれ違うか否かを判断する。他車両の走行経路と車両Ａの走行経路とが重複し、対向方
向に走行する場合に、すれ違うと判断する。他車両の走行経路は、図８に示す他車両の情
報を用いて、車両Ａの走行経路の確認処理（図１１参照）と同様の処理により、他車両の
走行経路を推定する。
【００８１】
　なお、他車両が常にセンタ装置１００と通信可能である場合には、当該他車両に対する
現在位置の推定を行わないよう構成することもできる。すなわち、常に通信可能な状況で
あれば、車両から常に最新の現在位置情報をセンタ装置１００へ送信できるからである。
従って、当該他車両からセンタ装置１００へ送信された最新の位置情報を、当該他車両の
現在位置として決定する。そして、その現在位置情報を用いて、当該他車両の走行経路を
推定すればよい。
【００８２】
　ただし、両車両の走行経路からすれ違うと判断した場合であっても、すれ違う経路を通
過する時刻によっては、実際にはすれ違わない可能性がある。そのため、車両Ａ及び車両
Ｂについて、すれ違う経路上の所定地点を通過する時刻を計算し、同時刻に両車両がすれ
違う地点があるか否か判断する。同時刻にすれ違う地点がある場合、車両Ａとすれ違う車
両であると判断する。なお、両車両の走行経路のうち、大部分がすれ違う経路となる場合
（例えば、同じ県道Ｎ号線を対向方向から走行する場合）には、すれ違う時刻の計算は省
略してもよい。
【００８３】
　車両Ａとすれ違わない車両であると判断された場合（ステップＳ５６：Ｎ）、ステップ
Ｓ５７で別の車両、すなわち、円Ｒ２内に位置する他車両のうち車両Ａとの直線距離が次
に短い他車両を選定し、ステップＳ５６へ戻る。



(14) JP 2012-164198 A 2012.8.30

10

20

30

40

50

【００８４】
　一方、車両Ａとすれ違う車両であると判断された場合（ステップＳ５６：Ｙ）、ステッ
プＳ５８において、当該他車両を通知車両として決定する。例えば、図９の例では、車両
Ｂは円Ｒ２内に位置しており、車両Ｂの走行経路Ｌｂと車両Ａの走行経路Ｌａとが重複す
ることから、車両Ａが目的地Ｘへ到達する前に車両Ｂは車両Ａとすれ違うと考えられる。
よって、車両Ｂを通知車両として決定する。制御装置１０５は、車両Ａと車両Ｂのすれ違
う時刻を計算し、すれ違う地点とともに記憶装置１０２へ記憶しておく。
【００８５】
　ここで、通知車両として決定する車両は、現在位置もしくは車両Ａとすれ違う地点まで
に、センタ装置１００から、目的地Ｘの施設の最新情報を受信できることが必要である。
そのため、例えば、車両Ｂへ情報を送信してから、所定時間経過しても車両Ｂから通知が
なかった場合、車両Ｂが通信エリアＲ１外に位置すると判断し、別の車両を選定する（ス
テップＳ５７）。具体的には、円Ｒ２内に位置する他車両のうち次に車両Ａとの直線距離
が短い他車両を選定し、車両Ａとすれ違うか否か判断する（ステップＳ５６）。なお、地
図ＤＢ１０４に記憶された公衆通信網に接続できるエリアの情報を参照し、現在位置もし
くは車両Ａとすれ違う地点までの走行経路すべてが、通信エリアＲ１外となる他車両は、
予め通知車両から除外するよう構成してもよい。
【００８６】
　換言すれば、現在位置（通信エリアＲ１外）においてはセンタ装置１００と通信不可能
であったとしても、車両Ａとすれ違う地点までにセンタ装置１００と通信可能となる他車
両であれば、通知車両の候補に含めるのである。なお、他車両がどの時点で通信可能とな
るかは、当該他車両の走行計画情報を参照して判断し、その時点で車両Ａの目的地に関す
る施設情報を車両Ｂへ送信すればよい。
【００８７】
　このように、現在、センタ装置１００と通信不可能な場所に位置する他車両でも、車両
Ａとすれ違う可能性があり、かつ、すれ違う地点より前に通信可能な場所へ移動する他車
両であれば通知車両の候補に含めることができる。そのため、通知車両の候補が増え、車
両Ａが情報を取得できる可能性が一層高まる。
【００８８】
　図１０のフローチャートに戻り、ステップＳ３７において、センタ装置１００の制御装
置１０５は、通知車両として決定した車両Ｂに対し、目的地Ｘの施設に関する最新情報を
送信し、車両Ａへの情報伝達を依頼する。車両Ｂの制御装置１０５は、依頼を受信した旨
をセンタ装置１００へ送信する。
【００８９】
　両車両の移動後、ステップＳ３８において、車両Ｂの通信端末２００ｂは、車両Ａとす
れ違うとき、狭域通信機２０２による車車間通信を利用し、目的地Ｘの施設に関する最新
情報を車両Ａへ送信する。
【００９０】
　このように、センタ装置１００は、車両Ａが目的地Ｘに到着するまで、図１０に示すフ
ローチャートの処理を繰り返す。
【００９１】
　ここで、車車間通信により車両Ｂから車両Ａへの情報伝達が成功したことを、車両Ａ又
は車両Ｂの制御装置１０５からセンタ装置１００へ送信してもよい。例えば、車両Ａへ情
報伝達後、車両Ｂの制御装置１０５は、一定時間ごとに、情報伝達が成功した旨の情報送
信を繰り返す。車両Ｂが通信エリアＲ１内に移動すると、その情報がセンタ装置１００へ
送信される。
【００９２】
　センタ装置１００は、車両Ａと車両Ｂとがすれ違う時刻になっても、情報伝達が成功し
た旨の通知がなかった場合、情報伝達が失敗したとみなす。そして、図１１に示すフロー
チャートのように、別の車両を選定する（ステップＳ５７）。なお、車両Ｂがセンタ装置
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１００から情報伝達を依頼されてから一定時間経過しても、車両Ａへの情報伝達を実行で
きなかった場合、車両Ｂの制御装置１０５から、情報伝達が失敗した旨をセンタ装置１０
０へ送信するよう構成してもよい。
【００９３】
　仮に、該当する通知車両が見つからない場合は、図９に示す円Ｒ２を拡大して判断して
もよい。また、センタ装置１００は、別の方法により車両Ａへの情報伝達を試みてもよい
。例えば、車両Ａと狭域通信可能な路側機（図示せず）のうち、車両Ａの走行経路に位置
する路側機に対して目的地Ｘの施設に関する最新情報を送信し、その路側機から車両Ａへ
情報を送信するよう構成してもよい。
【００９４】
　次に、車両Ａが目的地Ｘへ到着したときの通信処理について、図１３を用いて説明する
。
【００９５】
　図１３は、車両Ａの通信端末２００ａとセンタ装置１００との通信処理を示すフローチ
ャートである。車両Ａが目的地Ｘへ到着すると（ステップＳ６０）、センタ装置１００へ
の通知を開始する（ステップＳ６１ｓ）。ステップＳ６２で、車両Ａの制御装置１０５は
、目的地Ｘへ到着したことをセンタ装置１００へ送信する。これを受信したセンタ装置１
００は、ステップＳ６３において、車両Ａの通信端末２００ａへ受信した旨を通知する。
そして、ステップＳ６４において、車両Ａに関する情報（図８参照）を記憶装置１０２か
ら消去する。以降、目的地Ｘの施設に関する情報が更新されても、車両Ａへの送信を行わ
ないためである。
【００９６】
　車両Ａの制御装置１０５は、センタ装置１００からの通知（ステップＳ６３）があるま
で、ステップＳ６２の処理を一定時間ごとに繰り返す（ステップＳ６１ｅ）。例えば、図
９に示すように、目的地Ｘ付近が通信エリアＲ１外である場合、目的地到着後、一定時間
ごとにこの処理を繰り返す。そして、車両Ａが通信可能なエリアＲ１内へ移動し、センタ
装置１００からの通知があった場合、ステップＳ６５において、保持していた目的地の情
報や施設情報を削除する。
【００９７】
　このように、車両Ａとすれ違う通知車両を検索し、その通知車両から車両Ａへ施設情報
が伝達されるよう構成することにより、センタ装置１００と通信できない場合であっても
、目的地Ｘへ到着する前に施設情報を受信することが可能となる。そのため、通信インフ
ラが整備されていない環境であっても、目的地とする施設に関する最新情報を入手するこ
とができる。ここで、車両Ａとすれ違う車両であれば、例えば数メートルから数十メート
ルを通信範囲内とする狭域通信であっても、通知車両から車両Ａへ確実に施設情報を伝達
することができる。
【００９８】
　また、通信端末２００からセンタ装置１００へ、走行経路情報や走行計画情報を送信す
ることにより、車両の現在位置を精度よく推定できる。そのため、通知車両を精度よく特
定することができ、車両Ａが情報を受信できる確実性が向上する。一方、走行経路情報が
送信されない場合であっても、センタ装置１００において、走行経路を探索するため、通
信量を抑えつつ、車両Ａへの情報伝達を実現することができる。
【００９９】
　また、本実施形態では、車両Ａから目的地Ｘまでの直線距離ｒを半径とする円Ｒ２を用
いて、通知車両を検索した。これにより、車両Ａが目的地Ｘに到達する前に車両Ａとすれ
違う可能性のある他車両を、簡便に絞り込むことができる。他車両を絞り込むことにより
、車両Ａとすれ違うか否かの判断処理の負荷を軽減することができる。
【０１００】
　なお、円Ｒ２の半径は、車両Ａから目的地Ｘまでの直線距離ｒに対し、所定距離長くて
もよいし、短くてもよい。例えば、各車両の目的地情報から、車両Ａの周囲に他車両が多
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く存在すると推定される場合は、直線距離ｒより所定距離短い半径の円を描けばよい。
【０１０１】
　（実施形態１の変形例１）
　上述の実施形態では、目的地Ｘの位置と車両Ａの現在位置との直線距離ｒを半径とする
円Ｒ２を用いて、通知車両を決定した。しかしながら、以下のように通知車両を決定して
もよい。
【０１０２】
　車両Ａの現在位置及び目的地Ｘまでの走行経路Ｌａと、他車両（車両Ｂ）の現在位置及
び走行経路Ｌｂとを比較し、どの地点ですれ違うか判断する。すれ違う地点が、車両Ａの
現在位置に最も近い他車両を通知車両として決定する。
【０１０３】
　これにより、円Ｒ２内には位置しないが、車両Ａとすれ違う可能性のある通知車両を検
索することが可能となる。
【０１０４】
　（実施形態１の変形例２）
　上述の実施形態では、車両Ａとすれ違う他車両を通知車両として決定した。しかしなが
ら、以下のように通知車両を決定してもよい。
【０１０５】
　車両Ａの現在位置及び走行経路Ｌａと、他車両（車両Ｂ）の現在位置及び走行経路Ｌｂ
とを比較し、両車両が、同時刻に車車間通信が可能な所定距離（例えば数メートルから数
十メートル）内に位置する場合、当該他車両を通知車両として決定する。まず、走行経路
Ｌａと走行経路Ｌｂとが、車車間通信が可能な所定距離内となる区間Ｌａ’、Ｌｂ’を求
める。そして、車両Ａが区間Ｌａ’に位置する時刻Ｔａを推定する。同様に、車両Ｂが区
間Ｌｂ’に位置する時刻Ｔｂを推定する。時刻ＴａとＴｂとが同時刻となる場合、車両Ｂ
を通知車両として決定する。
【０１０６】
　このように、すれ違う状況だけでなく、同一の交差点を同時刻に通過する場合や、先行
車及び後続車（所定距離内）として同一経路を同一方向へ走行する場合であってもよい。
このような他車両が複数検索された場合、両車両が所定距離内となる地点が、車両Ａの現
在位置に最も近い他車両を通知車両として決定する。
【０１０７】
　これにより、車両Ａとすれ違う通知車両が存在しない場合であっても、車両Ａへ情報伝
達できる可能性のある通知車両を検索することができる。
【０１０８】
　（第２の実施形態）
　第１の実施形態では目的地Ｘの施設情報が更新された場合について説明した。本実施例
では、車両Ａの目的地が変更された場合について説明する。
【０１０９】
　目的地が変更された場合も、図７に示す目的地設定時のフローチャートと同様の処理と
なる。車両Ａが通信エリアＲ１に位置する場合は、車両Ａの通信端末２００ａは、センタ
装置１００と通信可能であり、すぐにセンタ装置１００へ新しい目的地Ｙを通知する（ス
テップＳ２１）。センタ装置１００の制御装置１０５は、図８に示す車両Ａの目的地情報
を更新し（ステップＳ２２）、車両Ａへ目的地Ｙの施設情報を送信する（ステップＳ２５
）。
【０１１０】
　しかし、車両Ａが通信インフラの整備されていない環境など、通信エリアＲ１外に位置
する場合、直接センタ装置１００へ新しい目的地Ｙを通知することができない。そのため
、車両Ａは、狭域通信装置２０２による車車間通信により、すれ違う車両や近接車両に対
して、自車両の新しい目的地Ｙを送信し、センタ装置１００への情報伝達を依頼する。こ
の依頼を受けた通知車両は、一定時間ごとに、センタ装置１００に対し、車両Ａの目的地
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がＹへ変更された旨の情報送信処理を繰り返す。通知車両が通信エリアＲ１内に移動する
と、その情報がセンタ装置１００へ送信される。このように、車両Ａの目的地が変更され
たことを、車両Ａの代わりに別の通知車両から、センタ装置１００へ通知してもよい。
【０１１１】
　なお、車両Ａは、新しい目的地Ｙとともに、目的地Ｙまでの走行経路を通知車両へ送信
し、センタ装置１００への情報伝達を依頼してもよい。また、走行経路のみ変更となった
場合は、走行経路のみ通知車両へ送信し、センタ装置１００への情報伝達を依頼してもよ
い。
【０１１２】
　これにより、センタ装置１００と通信できない場合であっても、目的地の変更をセンタ
装置へ送信することができる。そして、第１の実施形態で説明したように、通知車両から
、新しい目的地に対する施設の最新情報を送信してもらうことにより、いち早く目的地の
施設情報を入手することができる。
【０１１３】
　（実施形態２の変形例）
　上述の実施形態では、目的地が変更された場合における処理について説明した。しかし
ながら、以下のように変形してもよい。
【０１１４】
　図１３に示すフローチャートにおいて、車両Ａは目的地Ｘに到着したことをセンタ装置
へ送信する（ステップＳ６２）。このとき、車両Ａが通信エリアＲ１外に位置する場合、
センタ装置１００に対し、目的地Ｘへ到着したことを直接通知することができない（図９
参照）。そのため、上述の実施例と同様、車両Ａの代わりに別の通知車両から、車両Ａが
目的地へ到着したことをセンタ装置１００へ通知する。
【０１１５】
　このように、センタ装置１００と通信できない場合であっても、第３車両を介して、目
的地に到着したことをセンタ装置へ通知することができる。そして、目的地に到着した旨
の通知を受けたセンタ装置は、車両Ａに関する情報を記憶装置１０２から消去する（ステ
ップＳ６４）。これにより、第１車両が目的地に到着したにもかかわらず、目的地Ｘの施
設情報が第１車両へ送信されることを防止する。
【０１１６】
　なお、目的地の施設情報は、任意のタイミングで通信端末２００がセンタ装置１００へ
問合せるよう構成してもよい。例えば、通信端末２００の制御装置２０８において、公衆
通信網を構成する基地局からの電波の強さを常時検出し、電波の強さが安定して通信可能
な所定閾値以上か、所定閾値未満か判断する。所定閾値以上の場合、通信エリアＲ１内に
いるとみなし、所定閾値未満の場合、通信エリアＲ１外にいるとみなす。そして、通信エ
リアＲ１外を経由し、現在通信エリアＲ２内にいると判断した場合、センタ装置１００へ
目的地の施設情報を問合せる。センタ装置１００は、記憶している車両Ａの目的地の施設
情報（最新の施設情報）を送信する。
【０１１７】
　また、本発明は、上述した実施形態の構成要素を適宜組み合わせることが可能であり、
その組み合わせによりバリエーションが可能となる。
【符号の説明】
【０１１８】
　１０　公衆通信網
　１００　センタ装置
　２００　通信端末
　３００　施設装置
　１０１、２０１、３０１　通信機
　１０２、２０３、３０２　記憶装置
　１０３、２０４　ナビゲーション装置
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　１０４、２０７　地図ＤＢ
　１０５、２０８、３０５　制御装置
　２０２　狭域通信機
　２０５、３０３　入力装置
　２０６、３０４　表示装置

【図１】

【図２】

【図３】

【図４】
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【図９】 【図１０】
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【図１３】
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