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(57)【要約】
　本方法及び本方法を実施するための装置は、通信シス
テムを用いて、さまざまな車両間で情報を伝送する。そ
れぞれ取得された正確な位置情報及び動的情報は、局所
的な電子地図へ伝送され、この電子地図が目下の交通状
況を表示する。車両動特性に関するデータによって、当
該運転者自らの意図及び隣接する車両の運転者の意図並
びにそれらの意図から生じる移動軌跡が予測される。２
つ以上の移動軌跡が同時間内に交差する場合、危険な状
況であると認識される。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両移動軌跡に作用を与えるために車両安全システム及び／又は運転者補助システムを
介して作動される制御手段を具備し、潜在的な衝突対象に関する情報を運転者補助システ
ムによって収集且つ送信する、車両の衝突を回避するための方法において、
　隣接する車両からの情報を受信し、
　自己車両の関連データを、永続的に前記制御手段を介して取得し、更新し且つ前記隣接
する車両に送信し、
　その際、自己位置及び前記隣接する車両の位置を持続的に取得及び収集し、
　且つ前記受信した情報、前記取得したデータ、前記現在の自己位置及び前記隣接する車
両の位置と、記憶装置に格納された、危険状況を表すデータとから、自己車両と前記隣接
する車両との車両移動軌跡の予測及び自己車両周辺の状況収集を行い、その際、衝突危険
時に、当該運転者及び前記隣接する車両への信号伝達を実施すること、又は、車両移動に
作用を与えるための前記制御手段による自律的な介入を実施することを特徴とする方法。
【請求項２】
　前記危険状況の検出時、容易に読み取ることができる、ダッシュボードにおける表示（
１６）を介して、当該運転者への前記信号伝達を行うことを特徴とする請求項１に記載の
方法。
【請求項３】
　前記信号伝達を、電気式又は電子式再生機器を介して行うことを特徴とする請求項２に
記載の方法。
【請求項４】
　前記取得したデータを位置／動的データパケット（２）内に格納し、その際、前記位置
／動的データパケットの要素として、少なくとも、車両識別子（２１）、車線維持に関す
る正確な情報を具備するＧＰＳデータ（２２）、長さ（２３１）、幅（２３２）、旋回半
径（２３３）を含む個々の車両パラメータ（２３）、車両タイプ、車両動特性の既知情報
（２４）、現在の車両速度（２４１）、長手方向加速度（２４２）、横方向加速度（２４
３）、現在のヨーレート（２４４）及び現在の操舵角（２４５）を含むことを特徴とする
請求項１～３のいずれか１項に記載の方法。
【請求項５】
　衝突を回避するために前記車両移動に作用を与える直前に、前記隣接する車両への前記
信号伝達をデータフィールドのアクティブ化によって行い且つこのアクティブ化を、リア
ルタイム要求のもと、全ての隣接する車両に通知することを特徴とする請求項１～４のい
ずれか１項に記載の方法。
【請求項６】
　前記車両移動に作用を与える際、組み込まれた前記車両安全システムを利用することに
よって車両安定性を維持することを特徴とする請求項１～５のいずれか１項に記載の方法
。
【請求項７】
　障害物検出技術と協働する前記運転者補助システムによって、前記車両移動に対する前
記作用の印加を開始することを特徴とする請求項１～６のいずれか１項に記載の方法。
【請求項８】
　前記車両制御を引き継いだ後、前記車両制御を再び確実に当該運転者に引き渡し、その
際、引き渡しを行う間、前記車両安全システムによる前記車両安定性を保証することを特
徴とする請求項１～７のいずれか１項に記載の方法。
【請求項９】
　前記運転者補助システムを用いて車両周辺を永続的に３６０°監視することによって、
前記状況収集を行うことを特徴とする請求項１～８のいずれか１項に記載の方法。
【請求項１０】
　特殊車両を含む走行状況の場合、これらの特殊車両に車線維持に対する優先権を与える
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ことを特徴とする請求項１～９のいずれか１項に記載の方法。
【請求項１１】
　交通規則を遵守するために交通標識の読み取りを行うことを特徴とする請求項１～１０
のいずれか１項に記載の方法。
【請求項１２】
　少なくとも１つの記憶装置と、少なくとも１つのコンピュータユニット（１５）と、デ
ータ交換のための少なくとも１つのインタフェースとを含む、請求項１に記載の方法を実
施するための装置において、
　前記隣接する車両からの前記情報を、前記通信システム（１１）と前記インタフェース
（１７）とを介して前記コンピュータユニット（１５）へ伝達し、
　自己車両の前記データを、前記車両安全システム及び車両補助システム（１３／１４）
によって取得及び更新し且つ前記インタフェース（１７）を介して前記記憶装置に格納し
、前記隣接する車両へ前記通信システム（１１）を介して送信し、
　その際、リアルタイム要求のもと、自己位置と、周辺と、隣接する車両の位置とを前記
位置決定システム（１２）を介して取得し且つ前記インタフェース（１７）を介して前記
コンピュータに供給し、前記受信した情報及び前記取得したデータから自己車両の移動軌
跡を予測し、その際、衝突危険時に、前記インタフェースを介して、当該運転者に対して
出力ユニット（１６）に信号を伝達すること、又は、前記車両安全システム及び／又は車
両快適性システム（１３、１４）を用いて自己車両の移動軌跡に介入すること、又は、自
己車両の移動軌跡への前記介入についての信号を隣接する車両へ伝達することを特徴とす
る装置。
【請求項１３】
　電子フィードバック制御式の、車両内に組み込まれたシステムとして構成されており、
前記インタフェース（１７）を介して、前記通信システム（１１）との双方向データリン
ク、前記位置決定システム（１２）との一方向データリンク、前記車両安全システム（１
３）との一方向データリンク、及び運転者補助システム（１４）との双方向データリンク
を具備する請求項１２に記載の装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、特に自動車のための、衝突を回避するための方法及び装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　例えば他の車両との衝突が迫っているような重大な交通状況において、運転者は十分に
迅速にあるいは状況に即して対応できないことが多い。このような理由から、車両が、回
避や制動のような必要な措置を運転者に対して合図及び／又は準備するための方法及び装
置、及び／又は自律的に実施するための方法及び装置が必要とされる。
【０００３】
　特許文献１によって衝突回避システムが公知であり、このシステムでは、センサが複数
の潜在的な衝突対象について収集を行い、収集されたこれらデータを用いて衝突の可能性
が予測される。衝突回避のために、車両制御ユニットによって制動手段及び／又は操舵手
段が起動され、これにより衝突を回避できるようにすることが提案される。しかし、衝突
を回避するために、操舵手段、制動手段又はその両者のいずれを用いなければならないの
かを制御手段がどのようにして決定するのかについては述べられていない。
【０００４】
　特許文献２によって、交通標識のない交差点又は見通しの悪い道路区間を走行する車両
間の衝突を回避するための方法が公知である。この方法では、無線で互いにリンクされて
いる、道路に固定された機構と車両に取り付けた機構とが必要とされる。
【０００５】
　さらに特許文献３によって交差点警報システムが公知であり、このシステムも、道路側
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の機構と車両側の機構とに依存している。
【０００６】
　衝突回避のためのこれらの公知の方法及び装置は、目下の走行状況を判断する際、走行
状況に典型的な個々の情報を用いて、それに続く評価を行う。この場合の短所は、走行状
況評価を改善するための他の情報を柔軟且つ容易に分析評価することができないことであ
る。
【特許文献１】欧州特許出願公開第０４７３８６６号明細書
【特許文献２】米国特許出願公開第６０４９２９５号明細書
【特許文献３】独国特許出願公開第１９８３０５４７号明細書
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００７】
　本発明の課題は、電子フィードバック制御式の車両安全システム及び運転者補助システ
ム並びに位置決定システム及び通信システムとやり取りをし、これにより、公道において
車両の運転者に衝突の回避を可能にし、その際、簡単且つ確固たる方法で、運転者の介入
によって又は該介入なしで且つ必要な走行操縦の種類に関係なく、リアルタイム条件下に
おける衝突回避のためのさまざまな制御手段の中から選択を行う方法及び装置を提供する
ことである。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　この課題は、請求項１に記載の特徴を有する方法によって、あるいは従属請求項２から
１１に記載の、該方法の有利な発展形態によって解決される。この方法を実施するための
本発明に係る装置は、請求項１２に記載された特徴を有し、従属請求項１３の特徴によっ
て有利な発展形態が得られる。
【０００９】
　本発明では、車両移動に作用を与えるために諸制御手段を具備し且つ潜在的な衝突対象
に関する情報を、例えばセンサ手段によって収集することが提案される。これらの情報を
用いて、衝突回避のための制御手段の適用性を判断し、それに応じて、それらの制御手段
の使用について決定を行う。その際、制御手段は、自動制動するための手段及び／又は自
動操舵するための手段を含むことができる。
【００１０】
　さまざまなシステムを統合することによって、それらの各サブシステムの機能上の利点
全てが保持され、さらに、それらの総合性能が向上する。個々のサブシステムが、自己車
両にのみ関連するある種の危険源のリスクを最小限にすることによって事故を低減できる
一方、本発明では、特に多くの車両が関与している複合的な危険状況を解消することがで
きる。さらに、例えば追突事故の回避のように一定の事故にのみ傾注するのではないので
、車両の衝突に関連するリスクが低減される。
【００１１】
　別の好ましい実施形態は、以下の拡張を通じて構成される。車両周囲の視野を限定する
ことなく、３６０度監視が行われる。これに基づいて、自己車両と隣接する車両との間で
位置情報及び動的情報の同期が行われる。これにより、複雑な車線構成、例えば複数の道
路の合流、双方向の多車線道路、ロータリなどによって引き起こされる困難な交通状況で
の使用が可能となる。この実施形態でも、前述の実施形態の場合と同様に、個々の車両安
全システムの機能性が引き続き保証され、有効であり、利用可能であることが想定されて
いる。
【００１２】
　また別の好ましい実施形態は、交通標識を読み取るための拡張部を含む。この拡張部を
介して、本発明に係る装置が装備された車両は、例えば最高速度、優先通行権などの一般
的な交通規則を遵守し且つ運転者がそれに相反する意図を有したとしても、その意図を介
入させないように制御することができる。
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【００１３】
　また別の好ましい実施形態では、所定の交通状況において特殊車両に優先権を認め、こ
れにより、これらの特殊車両が特に重要な任務を遂行する際に、これらの車両を支援する
ことができる。例えば、適当な装備を有する救急車が、交差する交通に対して停止するよ
うに指示することによって、安全に交差点を通過することができる。
【００１４】
　以下において、本発明について、実施例を用いて添付の図面を参照しながら詳述する。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１５】
　車両１内に、それぞれ少なくとも１つの通信システム、位置決定システム、車両安全シ
ステム、運転者補助システム１１／１２／１３／１４が存在する。
【００１６】
　図１は、車両１における本発明に係る装置の構成を表す。本発明に係る方法又は本発明
に係る装置によって、他の機能要素、例えば、アクティブサスペンションや高さ調整シス
テムのようなシャーシ制御ユニットを作動させることができる。
【００１７】
　通信システム１１として、３台以上の車両間で通信を行うための、標準化された非光学
的な無線ベースの通信伝送システムが利用される。通信システム１１０は、いわゆるブロ
ードキャストモードで情報配信を行う、異なった移動伝送方式をサポートする。コンピュ
ータ支援ネットワークにおけるブロードキャスト又は同報とは、データパケットを１つの
地点からネットワークの全ての加入者に伝送する場合のメッセージである。
【００１８】
　位置決定システム１２は、自己位置を決定するために用いられる。位置決定システムと
して、ＧＰＳ送信機及び受信機並びにナビゲーションシステムが適している。本発明では
、両機能を１つの機器内に統合する統合位置決定システムを用いることもできる。
【００１９】
　車両安全システム１３として、車両内で利用可能な電子フィードバック制御式のあらゆ
る制動システムを用いることができる。車両安全システムとしては、電子ブレーキシステ
ム（ＥＢＳ）１３１、エンジンマネージメントシステム（ＥＭＳ）１３２、アンチロック
ブレーキシステム（ＡＢＳ）１３３、トラクションコントロールシステム（ＡＳＲ）、電
子安定プログラム（ＥＳＰ）、エレクトロニックディファレンシャルロック（ＥＤＳ）、
伝送制御装置（ＴＣＵ）、電子制御力配分制御装置（ＥＢＶ）及び／又はエンジンドラグ
トルク制御装置（ＭＳＲ）が可能である。
【００２０】
　運転者補助システム１４は、所定の走行状況において運転者を支援するための電子補助
機構である。ここで何よりも重要であるのは安全面であるが、しかしまた走行快適性の向
上も重要であることが多い。これらのシステムは、半自律的に又は自律的に車両の駆動、
制御（例えば加速、制動）又は信号機構に介入するか、あるいは適切なマンマシンインタ
フェースによって、重大な状況の前又はその状況中に運転者に警告を与える。このような
走行補助システムは、例えば、駐車補助（障害物及び間隔を検出するためのセンサアレイ
）、ブレーキアシスト（ＢＡＳ）、クルーズコントロール、アクティブクルーズコントロ
ール又は車間距離制御装置（ＡＣＣ）１４１、距離警告装置、旋回補助装置、渋滞時支援
装置、車線検出システム、車線維持補助装置／車線追従支援装置（横方向ガイド支援、車
線逸脱警報システム（ＬＤＷ））１４２、車線維持支援（レーンキーピングサポート）、
車線変更補助装置（車線変更支援）、高度速度制御（ＩＳＡ）、アダプティブフロントラ
イティングシステム、タイヤ空気圧監視システム、運転者状態検出、交通標識検出、車群
走行、自動緊急ブレーキ（ＡＮＢ）、ヘッドライト用のハイロービーム切り替え補助装置
、暗視システム（ナイトビジョン）である。
【００２１】
　本発明に係る方法の手順は、以下の段階で構成される。
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　１．隣接する車両からの情報の受信及び更新
　２．自己車両のデータの更新及び伝送
　３．地図の正確な更新
　４．自己車両と隣接する車両とに関する移動軌跡の予測
　５．制御の引き継ぎ及び是正措置及び／又は運転者への警告に関する決定
【００２２】
１．隣接する車両からの情報の受信及び更新
【００２３】
　隣接する車両からの情報の受信及び更新は、隣接する車両が、それぞれの車両内にあり
且つ少なくとも２つの車両間での情報交換を管理する通信システムを介して自らの位置／
動的情報パケット（ＰＤＰ）２を持続的に送信するという方法で行われる。
【００２４】
　それぞれの車両を表す、配信された位置／動的情報パケット２には、例えば、車両識別
子２１、車線維持に関する正確な情報を具備するＧＰＳデータ２２、例えば長さ２３１、
幅２３２、旋回半径を含む車両形状、車両タイプ（乗用車／オフロード車／小型貨物車／
貨物車／その他）２３３などの個々の車両パラメータ２３、最大長手方向加速度及び減速
度２４１、最大横方向加速度２４２、最大車両速度２４３を含む車両動特性の既知情報２
４、現在の車両速度２４５、長手方向加速度、横方向加速度、現在のヨーレート、現在の
操舵角などの情報が含まれる。
【００２５】
　さらに、位置／動的情報パケット２には、それぞれの車両内で現在アクティブである車
両安全システムに関する情報２５及び運転者補助システムに関する情報２５並びに例えば
傾斜角や推定摩擦などの車線パラメータに関する情報２６が含まれる。位置／動的情報パ
ケット２には、オプションの登録事項用にさらに別のフィールド２７が設けられている。
【００２６】
　自己車両の通信相手である隣接する全ての車両の位置／動的情報パケットは、データベ
ースとして装備可能な、動的に更新される内部記憶装置に保存される。
【００２７】
　送信を行う車両が、既にデータベース内にアクティブな位置／動的情報パケットを有す
る場合、すなわち、それが、受信を行う自己車両によって既に「検出」された場合、デー
タは、この最新の位置／動的情報パケットによって更新される。
【００２８】
　車両がちょうど通信領域内に入るとき、車両のデータベースには、最初の位置／動的情
報パケットが入力される。車両がこの領域を出て、アクティブな時間の終了後、データを
もはや送信しなくなると、この車両の位置／動的情報パケット２はデータベースから除去
される。
【００２９】
　２．自己車両のデータの更新及び伝送
【００３０】
　自己車両のデータの更新及び伝送は、自己車両内において、上述したのと同じデータを
収集及び算定し、位置／動的情報パケット全体を自らの通信システムを通じて隣接する車
両へ伝送するという方法で行われる。
【００３１】
　上記諸機能要素で提供される全データのうち所定の部分パケットが、伝送すべき位置／
動的情報パケットの中に直接入力される。例えばＥＢＳからのヨーレートが入力される。
残りのデータは導出される。導出されるデータとしては、例えば、相まって車両の加速性
能を決める車両の最大トルク、ギアレシオ及び車両重量がある。こうして、本発明の方法
あるいは装置は、存在する情報源から導出できる全てのデータを算定し、全データパケッ
トを伝送する。自己車両の位置及び動的データも、隣接する車両によって同様に処理され
る。
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【００３２】
　車両位置の正確なデータは、危険状況を確認する際に特に重要である。各車両の正確な
位置データは、以下の方法で算定される。
【００３３】
　３．地図の正確な更新
【００３４】
　ＧＰＳ送／受信機として実施可能な第１の位置決定システムの位置データが、基本情報
として用いられる。これらのデータは、例えばナビゲーションシステムのような第２の位
置決定システムの地図へ伝送される。最終的に、ナビゲーションシステムのデータによっ
て、運転者補助システムからの情報が補完される。これによって正確な地図が作成され、
この地図によって、さまざまな車線上に存在する各車両の位置が示される。高分解能を有
するこれらの位置データは、高速での危険な動的操縦を識別するために必要である。
【００３５】
　４．自己車両と隣接する車両とに関する移動軌跡の予測
【００３６】
　衝突を予測する際の重要な変数は、自己車両と隣接する車両とに関する移動軌跡の推定
である。この推定は、第２の位置決定システムのデータ、取得された正確な地図、車両動
特性に関する位置／動的情報パケット、及び、確認された、潜在的に危険性を有する走行
状況に基づく。危険な走行状況、例えば追い越し、車線変更、交差などは、データベース
に格納された情報を用いて確認され、動的な危険源、例えばスリップによる車両安定性の
損失は、個々の走行安全システムによって収集され、確認される。
【００３７】
　この段階中に、本発明に係る方法では、まず、関連のある車両から関連のない車両を除
外することによって、観察される車両の数を低減させる。無関係とみなされる全ての車両
は、自己車両がその物理的な間隔、走行方向及び速度の点で関与している交通状況に対し
て、影響を及ぼすことはない。
【００３８】
　５．制御の引き継ぎ及び是正措置及び／又は運転者への警告に関する決定
【００３９】
　さらに、移動軌跡が交差する可能性がある場合、その交差が潜在的な衝突を意味するか
どうかが検査され、本発明に係る手順において、運転者に警告のみを行うか、及び／又は
その他の措置を講じるかどうかが決定される。
【００４０】
　反応時間が十分にある場合、システムは、ただ運転者に警告のみを発し、最も効果的な
是正措置を知らせる。その際、ダッシュボード上の、簡単に判断できる合図を介して、又
は電気式又は電子式再生機器を介して知らせる。一般的に、運転者に車両制御を委ねるこ
とが可能であり且つ衝突が回避される限りにおいて、車両制御は運転者に委ねられる。状
況が危険な状況、従って衝突状況に変わった場合、すなわち、たとえ最小限だとしても無
反応な時間遅延がそれ以上あると衝突が生じる恐れがある場合、本発明に係る方法が、車
両安全システム及び車両補助システムから制御を引き継ぎ、自己車両の制御へ直接介入す
ることを開始し、例えば制動及び／又は加速及び／又は操舵によって自己車両の移動軌跡
を修正する。
【００４１】
　運転者補助システム及び車両安全システムの制御部と、これらによって制御される制御
手段とが、必要とされる是正措置を直接実施するか、あるいは車両安定性の復元を行う。
車両補助システムを通じて是正措置を実施させることによって、介入中に受動障害物が生
じたり、車両が不意に現れたりすることがないということが保証される。
【００４２】
　本発明に係る方法は、介入中、常時、受動的な障害物検出が可能な車両安全システムの
優先順位を高くする。その間に、「衝突回避　アクティブ」というデータフィールド（フ
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可能性がある場合に、自らの是正措置について隣接する車両内の道路使用者に知らせるこ
とができる。
【００４３】
　これにより、本発明に係る装置を装備している他の車両が、さらに別の是正措置を講じ
ることで、別の危険状況を引き起こしてしまうということが防止される。その結果、例え
ば制御の作用又は引き継ぎに関する決定が行われることによって、関係／関与するさまざ
まな車両の是正措置の同期が行われる。
【００４４】
　危険状況が取り除かれた場合、本発明に係る装置は、制御を再び運転者に引き渡し、従
って、車両は安定した状態を維持する。
【００４５】
　上記ステップ１－５は、本発明に係る装置の各フィードバック制御回路で実施される。
高分解能を有するフィードバック制御回路は、高速において前記是正措置を適正に実施す
ることを可能にする。
【００４６】
　車両制御に対する介入には、装置全体に対する高いフェイルセーフティが必要とされる
。このフェイルセーフティは、組み込まれた車両安全システムのフェイルセーフティコン
セプト、例えばＥＢＳ、ＥＳＡＳ、及び運転者補助システムのＡＣＣといったコンセプト
、及び衝突警告システムの制御の引き継ぎに関する決定のコンセプトを通じて保証される
。
【００４７】
　本発明に係る方法及び本発明に係る装置は、交通安全性を向上させる。なぜなら、数多
くの車両が関与している複合的な交通状況を検出し且つ走行中の個々の危険状況、例えば
走行中に安定性を失うといった危険状況に対処する以上のことを行うからである。
【００４８】
　本発明に係る装置を具備する車両からなるネットワークは、分散的な交通制御を表す。
従って、このネットワークは、いわゆるインテリジェント交通制御システムに対する費用
対効果に優れた代替案となる。このネットワークの場合、道路や高速道路に高コストで高
価な構造物を設ける必要がないからである。
【００４９】
　本発明に係る方法及び本発明に係る装置の他の有利な実施形態では、上記説明のものと
は別のシステムアーキテクチャを用いることができる。なぜなら、組み込まれた車両動態
システム、運転者補助システム及び運転者情報システムのフィードバック制御機能を統合
し、別の方法、例えば組み込まれた電子制御ユニット内において機能を組み合わせるとい
う方法あるいは分割するという方法によって編成することが可能だからである。その際、
全体的な機能性は不変のままである。
【図面の簡単な説明】
【００５０】
【図１】本発明に係る装置がさまざまな車両システムと協働する際のブロック図である。
【図２】データモデルの例を示す。
【図３】受信手順と、データベースとのやり取りとを実施するためのフローチャートを示
す。
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