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(54) Bezeichnung: Navigationsvorrichtung

(57) Zusammenfassung: Eine Aufgabe der vorliegenden Er-
findung ist es, eine Navigationsvorrichtung bereitzustellen,
mit der ein Standort, wo ein Elektrofahrzeug nach einer An-
kunft bei dem Ziel geladen werden kann, vorher vor einem
Ankommen bei einem Ziel erkannt werden kann. Eine in dem
Elektrofahrzeug verwendete Navigationsvorrichtung (100)
hat einen Aktuelle-Position-Detektor (5), eine Anweisungs-
eingabeeinheit (10) und einen Routenrechner (12). Der Ak-
tuelle-Position-Detektor (5) akquiriert eine aktuelle Position.
Ein Ziel wird durch die Anweisungseingabeeinheit (10) ein-
gegeben. Der Routenrechner (12) sucht nach einer Route
von der durch den Aktuelle-Position-Detektor (5) akquirier-
ten aktuellen Position, via das durch die Anweisungseinga-
beeinheit (10) eingegebene Ziel, zu einem Nach-Ankunft-La-
defähiger-Standort, wo eine Batterie des Elektrofahrzeugs
nach einer Ankunft bei dem Ziel geladen werden kann.
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Beschreibung

Technisches Gebiet

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Na-
vigationsvorrichtung, die eine Routenführung durch-
führt.

Hintergrundtechnik

[0002] Zum Bewahren der globalen Umwelt durch
Verhindern einer Umweltzerstörung und einer glo-
balen Erwärmung finden Niedrigemissionsfahrzeuge
in letzter Zeit weltweite Verbreitung. Unter anderem
sind die Entwicklung und der Absatz speziell für Elek-
trofahrzeuge (abgekürzt als EVs) angeregt worden,
die kein Abgas ausstoßen.

[0003] In Fahrzeugen, einschließlich der Elektro-
fahrzeuge, verwendete Navigationsvorrichtungen ha-
ben Funktionen zum Suchen nach und Anzeigen ei-
ner Route von der aktuellen Position des Fahrzeugs
zu einer Ladestation, die mit einer Ladeeinrichtung
ausgestattet ist, um ein Aufladen einer in dem Fahr-
zeug installierten Batterie (hier im Nachfolgenden als
eine ”Im-Fahrzeug-Batterie” bezeichnet) bei einem
anderen Standort als dem Haus des Benutzers zu er-
möglichen.

[0004] Wenn ein Elektrofahrzeug beispielsweise
zum Fahren einer relativ langen Distanz verwendet
werden soll, muss die Im-Fahrzeug-Batterie bei dem
Startpunkt, dem Ziel oder zwischen dem Startpunkt
und dem Ziel in Abhängigkeit von der Kapazität der
Im-Fahrzeug-Batterie oder dergleichen geladen wer-
den. Aus diesem Grund müssen unter der Situation
ohne ausreichende Ladeeinrichtungen die Navigati-
onsvorrichtungen eine Erschöpfung einer Batterieka-
pazität anzeigen, eine Führung zu einer Ladestati-
on oder dergleichen durchführen, während das Fahr-
zeug fährt.

[0005] Konventionelle Techniken für solch eine
Navigationsvorrichtung werden beispielsweise in
Patentdokumenten 1 bis 6 offenbart.

[0006] Patentdokument 1 offenbart ein Navigations-
system für ein Elektrofahrzeug, das, wenn die Rest-
batteriekapazität ein gewisser Pegel oder geringer
wird, eine Distanz berechnet, die das eigene Fahr-
zeug fahren kann, und eine Position einer Ladesta-
tion, die um die aktuelle Position des eigenen Fahr-
zeugs herum ist, gemäß der Erreichbarkeit identifi-
ziert.

[0007] Patentdokument 2 offenbart eine Ladesta-
tionsinformation-Bereitstellungsvorrichtung, die eine
Ladestation, die um die aktuelle Position des Elektro-
fahrzeugs herum ist, aus gespeicherten Ladenstatio-
nen extrahiert und die Position der extrahierten La-

destation und eine Verfügbarkeitsinformation über in
der Ladestation installierte Ladegeräte bereitstellt.

[0008] Patentdokument 3 offenbart eine Im-Fahr-
zeug-Navigationsvorrichtung, die ein Ladestations-
status-Piktogramm erzeugt, das eine Ladegerätver-
wendung in einer Ladestation angibt, akquiriert via
eine Kommunikationseinrichtung, und das Ladestati-
onsstatus-Piktogramm bei der Position der Ladesta-
tion auf einem Bild einer Karte anzeigt, die die Um-
gebungen der eigenen Fahrzeugposition anzeigt.

[0009] Patentdokument 4 offenbart eine Navigati-
onsvorrichtung, die mit einer Ladeeinrichtungsbe-
rücksichtigungstaste versehen ist, die herausgesuch-
te Einrichtungen auf mit Batterieladeeinrichtungen
versehene Einrichtungen einengt.

[0010] Patentdokument 5 offenbart eine Fahrzeug-
navigationsvorrichtung, die Ladestationen spezifi-
ziert, die Ladeeinheiten haben, die eine Batterie la-
den können, einen Insassen über die Ladestationen
informiert, eine durch den Insassen spezifizierte La-
destation als ein Ziel festlegt und eine Route zu der
Ladestation eines Ziels heraussucht und anzeigt.

[0011] Patentdokument 6 offenbart eine Navigati-
onsvorrichtung, die eine Führung zu einer Ladeein-
richtung in der Nähe eines spezifizierten Ziels oder
eines spezifizierten Durchfahrtpunktes anstelle ei-
ner Führung zu dem Ziel oder dem Durchfahrtpunkt
durchführt.

Dokumente des Standes der Technik

Patentdokumente

[0012]
Patentdokument 1: Offengelegte japanische Pa-
tentanmeldung Nr. 09-210702 (1997)
Patentdokument 2: Offengelegte japanische Pa-
tentanmeldung Nr. 2003-262525
Patentdokument 3: Offengelegte japanische Pa-
tentanmeldung Nr. 2011-164050
Patentdokument 4: Offengelegte japanische Pa-
tentanmeldung Nr. 2010-286449
Patentdokument 5: Offengelegte japanische Pa-
tentanmeldung Nr. 2011-203174
Patentdokument 6: Offengelegte japanische Pa-
tentanmeldung Nr. 2011-237186

Zusammenfassung der Erfindung

Durch die Erfindung zu lösende Probleme

[0013] Die in den Patentdokumenten 1 bis 6 offen-
barten oben beschriebenen Techniken haben die fol-
genden Probleme.
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[0014] Das in Patentdokument 1 offenbarte Navi-
gationssystem identifiziert lediglich eine Position ei-
ner Dienststation entsprechend einer Ladestation zur
Identifizierung und sucht nicht nach einer Route. Des-
halb kann das Navigationssystem den Benutzer nicht
über eine Route zu der Ladestation informieren.

[0015] Die in Patentdokument 2 offenbarte Ladesta-
tionsinformations-Bereitstellungsvorrichtung stellt le-
diglich die Position der extrahierten Ladestation und
die Verfügbarkeitsinformation über in der Ladestati-
on installierte Ladegeräte bereit und sucht nicht nach
einer Route. Deshalb kann die Ladestationsinforma-
tions-Bereitstellungsvorrichtung den Benutzer nicht
über eine Route zu der Ladestation informieren.

[0016] Die in Patentdokument 3 offenbarte Im-Fahr-
zeug-Navigationsvorrichtung ist ausgestaltet zum
Anzeigen einer Information über eine Position und ei-
ne Verfügbarkeit einer Ladeeinheit, so dass sie den
Benutzer über eine Information informieren kann, ob
oder ob nicht die Batterie geladen werden kann. Je-
doch ist die in Patentdokument 3 offenbarte Technik
eine Technik zum Anzeigen des Ladestationsstatus-
Piktogramms und ist nicht eine Technik einer Rou-
tensuche. Selbst mit der in Patentdokument 3 offen-
barten Technik ist es unmöglich, den Benutzer über
eine Information hinsichtlich dessen zu informieren,
welche Route die beste Route von der aktuellen Po-
sition des Fahrzeugs zu einer Ladestation ist, wo die
Batterie geladen werden kann.

[0017] Wie oben beschrieben, können die in Patent-
dokumenten 1 bis 3 offenbarten Techniken nicht den
Benutzer über eine Route zu der Ladestation infor-
mieren. Deshalb kann es Nachteile für den Benut-
zer geben, so dass der Benutzer nicht bei einer er-
wünschten Ladestation in der kürzesten Zeit ankom-
men kann.

[0018] Die in Patentdokument 4 offenbarte Naviga-
tionsvorrichtung erfordert von dem Benutzer, die Na-
vigationsvorrichtung anzuweisen zum Suchen nach
Ladeeinrichtungen für den Zweck eines Einengens
der Einrichtungen auf eine mit Batterieladeeinrichtun-
gen ausgestatte Einrichtung und zum Setzen der her-
ausgesuchten Ladeeinrichtung als das Ziel. Deshalb
ist eine Bedienung kompliziert.

[0019] Die in Patentdokument 5 offenbarte Fahr-
zeugnavigationsvorrichtung erfordert von dem Benut-
zer, eine Ladestation als das Ziel aus den gemelde-
ten Ladestationen zu spezifizieren. Deshalb ist eine
Bedienung kompliziert.

[0020] Die in Patentdokument 6 offenbarte Naviga-
tionsvorrichtung sucht nicht nach einer Route zu ei-
ner Ladeeinrichtung entsprechend einer Ladestation,
wenn der Benutzer nicht ein Ziel oder einen Durch-
fahrtspunkt spezifiziert, und deshalb ist die Bedie-

nung kompliziert. Darüber hinaus wird, wenn der Be-
nutzer nicht das Ziel oder den Durchfahrtspunkt er-
neut setzt, nachdem er zu der Ladestation geführt
wird, eine Führung zu einem Ziel oder einem Durch-
fahrtspunkt nicht durchgeführt werden.

[0021] Die in Patentdokumenten 1 bis 6 offenbarten
Techniken berücksichtigen nicht die Restbatterieka-
pazität, die erforderlich ist beim Fahren zu einer La-
destation nach einer Ankunft bei dem Ziel. Deshalb
kann das Fahrzeug unfähig sein zum Fahren nach ei-
ner Ankunft bei dem Ziel.

[0022] Eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist
es, eine Navigationsvorrichtung bereitzustellen, mit
der ein Standort, wo ein Elektrofahrzeug nach einer
Ankunft bei dem Ziel geladen werden kann, vor ei-
nem Ankommen bei einem Ziel zuvor erkannt werden
kann.

Mittel zum Lösen des Problems

[0023] Eine Navigationsvorrichtung gemäß der vor-
liegenden Erfindung ist eine in einem Elektrofahrzeug
verwendete Navigationsvorrichtung, wobei die Vor-
richtung enthält: eine Aktuelle-Position-Akquisitions-
einrichtung, die eine aktuelle Position akquiriert; ei-
ne Eingabeeinrichtung, die eine Eingabe eines Ziels
empfängt; und eine Routensucheinrichtung, die nach
einer Route von der durch die Aktuelle-Position-Ak-
quisitionseinrichtung akquirierten aktuellen Position,
via das durch die Eingabeeinrichtung eingegebene
Ziel, zu einem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort
sucht, wo eine Batterie des Elektrofahrzeugs nach ei-
ner Ankunft bei dem Ziel geladen werden kann.

Wirkungen der Erfindung

[0024] Mit der Navigationsvorrichtung gemäß der
vorliegenden Erfindung sucht die Routensucheinrich-
tung nach einer Route von der durch die Aktuelle-Po-
sition-Akquisitionseinrichtung akquirierten aktuellen
Position, via das durch die Eingabeeinrichtung ein-
gegebene Ziel, zu einem Nach-Ankunft-Ladefähiger-
Standort. Als ein Ergebnis kann ein Nach-Ankunft-
Ladefähiger-Standort vor einem Ankommen bei dem
Ziel zuvor erkannt werden. Deshalb können Maßnah-
men zuvor unternommen werden, um beispielsweise
zu verhindern, dass das Elektrofahrzeug nach einer
Ankunft bei dem Ziel unfähig zum Fahren wird.

[0025] Die Aufgabe, Merkmale, Aspekte und Vortei-
le der vorliegenden Erfindung werden aus der folgen-
den detaillierten Beschreibung und den begleitenden
Zeichnungen besser ersichtlich werden.

Kurze Beschreibung der Zeichnungen

[0026] Fig. 1 ist ein Blockdiagramm, das eine Aus-
gestaltung einer Navigationsvorrichtung 100 gemäß
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einer ersten Ausführungsform der vorliegenden Erfin-
dung veranschaulicht.

[0027] Fig. 2 ist ein Diagramm, das einen Aktuelle-
Position-Schirm 200 veranschaulicht.

[0028] Fig. 3 ist ein Diagramm, das einen Menü-
Schirm 210 veranschaulicht.

[0029] Fig. 4 ist ein Diagramm, das einen Einrich-
tungstyp-Schirm 220 veranschaulicht.

[0030] Fig. 5 ist ein Diagramm, das einen Einrich-
tungsliste-Schirm 230 veranschaulicht.

[0031] Fig. 6 ist ein Diagramm, das einen Einrich-
tungsumgebung-Schirm 240 veranschaulicht.

[0032] Fig. 7 ist ein Diagramm, das einen Gesamte-
Route-Schirm 250 veranschaulicht.

[0033] Fig. 8 ist ein Flussdiagramm, das eine
Routenführungsprozedur in einer zugrundeliegenden
Technologie der vorliegenden Erfindung zeigt.

[0034] Fig. 9 ist ein Flussdiagramm, das die Routen-
führungsprozedur in der zugrundeliegenden Techno-
logie der vorliegenden Erfindung zeigt.

[0035] Fig. 10 ist ein Diagramm, das einen Gesam-
te-Route-Schirm 300 veranschaulicht.

[0036] Fig. 11 ist ein Diagramm, das einen Gesam-
te-Route-Schirm 310 veranschaulicht.

[0037] Fig. 12 ist ein Flussdiagramm, das eine Rou-
tenführungsprozedur in der ersten Ausführungsform
der vorliegenden Erfindung zeigt.

[0038] Fig. 13 ist ein Flussdiagramm, das die Rou-
tenführungsprozedur in der ersten Ausführungsform
der vorliegenden Erfindung zeigt.

[0039] Fig. 14 ist ein Flussdiagramm, das die Rou-
tenführungsprozedur in der ersten Ausführungsform
der vorliegenden Erfindung zeigt.

[0040] Fig. 15 ist ein Flussdiagramm, das die Rou-
tenführungsprozedur in der ersten Ausführungsform
der vorliegenden Erfindung zeigt.

[0041] Fig. 16 ist ein Flussdiagramm, das die Rou-
tenführungsprozedur in der ersten Ausführungsform
der vorliegenden Erfindung zeigt.

[0042] Fig. 17 ist ein Flussdiagramm, das die Rou-
tenführungsprozedur in der ersten Ausführungsform
der vorliegenden Erfindung zeigt.

[0043] Fig. 18 ist ein Flussdiagramm, das eine Rou-
tenführungsprozedur in einer zweiten Ausführungs-
form der vorliegenden Erfindung zeigt.

[0044] Fig. 19 ist ein Flussdiagramm, das die Rou-
tenführungsprozedur in der zweiten Ausführungsform
der vorliegenden Erfindung zeigt.

[0045] Fig. 20 ist ein Flussdiagramm, das die Rou-
tenführungsprozedur in der zweiten Ausführungsform
der vorliegenden Erfindung zeigt.

[0046] Fig. 21 ist ein Flussdiagramm, das die Rou-
tenführungsprozedur in der zweiten Ausführungsform
der vorliegenden Erfindung zeigt.

[0047] Fig. 22 ist ein Flussdiagramm, das die Rou-
tenführungsprozedur in der zweiten Ausführungsform
der vorliegenden Erfindung zeigt.

Beschreibung der Ausführungsformen

<Erste Ausführungsform>

[0048] Fig. 1 ist ein Blockdiagramm, das eine Ausge-
staltung einer Navigationsvorrichtung 100 gemäß der
ersten Ausführungsform der vorliegenden Erfindung
veranschaulicht. Die Navigationsvorrichtung 100 wird
in einem Fahrzeug verwendet und wird als eine
Im-Fahrzeug-Navigationsvorrichtung verwendet. In
dieser Ausführungsform ist die Navigationsvorrich-
tung 100 eine Im-Fahrzeug-Navigationsverbundvor-
richtung, die eine Navigationsfunktion zum Durchfüh-
ren einer Routenführung und eine audiovisuelle (ab-
gekürzt als: AV) Funktion zum Durchführen einer Re-
produktion oder dergleichen von Audio und Video hat.

[0049] Genauer genommen wird die Navigations-
vorrichtung 100 in einem Elektrofahrzeug (EV) ver-
wendet. Hier kann das ”Elektrofahrzeug” ein Fahr-
zeug sein, das allein durch Elektroenergie angetrie-
ben wird, oder ein Hybridfahrzeug, das durch Elek-
troenergie und einen anderen Energietyp angetrie-
ben wird. Beispielsweise kann das Elektrofahrzeug
ein Einsteck-Hybridfahrzeug sein, das mittels Liefern
von Elektroenergie von einer externen Elektroener-
giequelle, so wie eine Hauswandsteckdose, geladen
werden kann. Hier wird im Nachfolgenden ein mit der
Navigationsvorrichtung 100 ausgerüstetes Fahrzeug
als ”eigenes Fahrzeug” bezeichnet werden.

[0050] Die Navigationsvorrichtung 100 enthält einen
Navigationsvorrichtungskörper 1, einen Global-Posi-
tioning-System-(abgekürzt als GPS)Empfänger 3, ei-
nen eigenständigen Navigationssensor 4, einen Ver-
kehrsinformation-Transceiver 6, eine Anzeige 16 und
einen Lautsprecher 18. Die Anzeige 16 und der Laut-
sprecher 18 entsprechen Ausgabeeinrichtungen.
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[0051] Der Navigationsvorrichtungskörper 1 enthält
eine Steuereinheit 2, einen Aktuelle-Position-Detek-
tor 5, einen Informationsspeicher 7, eine Informati-
onsaktualisierungseinheit 8, eine Informationseinga-
beeinheit 9, eine Anweisungseingabeeinheit 10, eine
Einrichtungssucheinheit 11, einen Routenrechner 12,
eine Führungseinheit 13, eine Informationswiederga-
beeinheit 14, einen Anzeigecontroller 15, einen Au-
diocontroller 17 und eine EV-Information-Eingabeein-
heit 19.

[0052] Die Steuereinheit 2 entspricht einer Be-
urteilungseinrichtung. Der Aktuelle-Position-Detek-
tor 5 entspricht einer Aktuelle-Position-Akquisitions-
einrichtung. Die Anweisungseingabeeinheit 10 ent-
spricht einer Eingabeeinrichtung. Der Routenrechner
12 entspricht einer Routensucheinrichtung. Die Füh-
rungseinheit 13 entspricht einer Routenführungsein-
richtung. Die EV-Information-Eingabeeinheit 19 ent-
spricht einer Informationsakquisitionseinrichtung.

[0053] Die Steuereinheit 2 wird durch eine Zen-
tralverarbeitungseinheit (abgekürzt als CPU, Central
Processing Unit) implementiert. Die Steuereinheit 2
hat einen eingebauten Speicher (nicht gezeigt). Ge-
mäß einem in dem Speicher gespeicherten Steuer-
programm steuert die Steuereinheit 2 integral den Ak-
tuelle-Position-Detektor 5, den Informationsspeicher
7, die Informationsaktualisierungseinheit 8, die Ein-
richtungssucheinheit 11, den Routenrechner 12, die
Führungseinheit 13, die Informationswiedergabeein-
heit 14, den Anzeigecontroller 15 und den Audiocon-
troller 17, die in dem Navigationsvorrichtungskörper
1 enthalten sind.

[0054] Der GPS-Empfänger 3 empfängt von GPS-
Satelliten übertragenen Funksignale. Der GPS-Emp-
fänger 3 stellt die empfangenen Funksignale dem Ak-
tuelle-Position-Detektor 5 bereit. Die dem Aktuelle-
Position-Detektor 5 bereitgestellten Funksignale wer-
den verwendet, wenn ein Satellitennavigationssys-
tem für eine Messung der aktuellen Position des ei-
genen Fahrzeugs verwendet wird.

[0055] Der eigenständige Navigationssensor 4 ent-
hält einen Richtungssensor, der eine Richtung des
eigenen Fahrzeugs erfasst und einen Gefahrene-
Distanz-Sensor, der eine gefahrene Distanz durch
Erfassen der Anzahl von Umdrehungen der Räder
des eigenen Fahrzeugs erfasst. Der eigenständige
Navigationssensor 4 stellt eine die durch den Rich-
tungssensor erfasste Richtung angebende Informa-
tion (hier im Nachfolgenden als ”Richtungsinforma-
tion” bezeichnet) und eine die durch den Gefahre-
ne-Distanz-Sensor erfasste gefahrene Distanz ange-
bende Information (hier als ”Gefahrene-Distanz-Infor-
mation” bezeichnet) für den Aktuelle-Position-Detek-
tor 5 bereit. Die Richtungsinformation und die Ge-
fahrene-Distanz-Information, die dem Aktuelle-Posi-
tion-Detektor 5 bereitgestellt sind, werden verwendet,

wenn ein eigenständiges Navigationssystem für ei-
ne Erfassung der aktuellen Position und der Richtung
des eigenen Fahrzeugs angewendet wird.

[0056] Auf Grundlage der von dem GPS-Empfän-
ger 3 bereitgestellten Funksignale und der Richtungs-
information und der Gefahrene-Distanz-Information,
die von dem eigenständigen Navigationssensor 4
bereitgestellt sind, erfasst der Aktuelle-Position-De-
tektor 5 die aktuelle Position und die Richtung ei-
ner Fahrt des eigenen Fahrzeugs durch Verwenden
des Satellitennavigationssystems in Kombination mit
dem eigenständigen Navigationssystem und Ausfüh-
ren eines Kartenabgleichs auf Grundlage einer Kar-
teninformation.

[0057] Hier ist ”Kartenabgleich” ein Verfahren zum
Schätzen der wahrscheinlichsten Position des eige-
nen Fahrzeugs als die aktuelle Position des eigenen
Fahrzeugs durch Berücksichtigen einer in der Kar-
teninformation enthaltenen Straßeninformation, ei-
nes Fahrweges des eigenen Fahrzeugs mit Rechts-
abbiegung und Linksabbiegung und dergleichen und
Vergleichen dieser mit der erfassten aktuellen Posi-
tion des eigenen Fahrzeugs. Obwohl in dieser Aus-
führungsform ein Fall beschrieben werden wird, wo
ein hybrides Verfahren zum Verwenden des Satel-
litennavigationssystems in Kombination mit dem ei-
genständigen Navigationssystem übernommen wird,
ist auch ein Fall möglich, wo nur eines der Navigati-
onssysteme übernommen wird.

[0058] Der Verkehrsinformation-Transceiver 6 über-
trägt und empfängt eine Verkehrsinformation an
die und von der Steuereinheit 2. Genauer genom-
men empfängt oder überträgt der Verkehrsinforma-
tion-Transceiver 6 die Verkehrsinformation fortlau-
fend oder zu einem vorbestimmten Timing. Der Ver-
kehrsinformation-Transceiver 6 empfängt eine Ver-
kehrsinformation, die beispielsweise von dem Vehi-
cle Information and Communikation System (abge-
kürzt als VICS (eingetragene Marke)) bereitgestellt
ist, durch FM-Multiplex-Broadcasten, Funkwellenba-
ken oder Lichtbaken. Die Verkehrsinformation ent-
hält eine Information über den Stauungszustand, die
Stauungslänge, Verkehrsregulierung und die für eine
Fahrt erforderliche Zeit für jede Straße.

[0059] Der Verkehrsinformation-Transceiver 6 ist fä-
hig zum Durchführen einer Kommunikation mittels
Verwendung von DSRC (Dedicate Short Range
Communikation). DSRC ist eine Nahbereichsfunk-
technologie, die eine Funkwelle des 5,8-GHz-Bandes
verwendet. Vielfältige Dienste können dem Benutzer
mittels Verwendung von DSRC in einer bidirektiona-
len Kommunikation oder einer Einwegkommunikati-
on zwischen einer straßenseitigen Vorrichtung und
einer Im-Fahrzeug-Vorrichtung, also die Navigations-
vorrichtung 100, bereitgestellt werden.
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[0060] Fälle, wo der Verkehrsinformation-Transcei-
ver 6 als ein Sender zum Übertragen der Verkehrs-
information agiert, enthalten einen Fall, wo der Ver-
kehrsinformation-Transceiver 6 eine Information über
das eigene Fahrzeug überträgt, beispielsweise die
aktuelle Position, die Fahrgeschwindigkeit und ei-
ne andere Information, Sondierungsinformation ge-
nannt. In dem Fall, wo die Verkehrsinformation nicht
bidirektional ausgetauscht wird, kann der Verkehrsin-
formation-Transceiver 6 mit einem Verkehrsinforma-
tionsempfänger ersetzt werden.

[0061] Der Informationsspeicher 7 ist durch eine
Hard-Disk-Drive-(abgekürzt als HDD) Vorrichtung im-
plementiert. Der Informationsspeicher 7 speichert ei-
ne Information, die für vielfältige Funktionen ein-
schließlich der Navigationsfunktion und einer Unter-
haltungsfunktion erforderlich ist.

[0062] Der Informationsspeicher 7 enthält vorher ei-
nen Karteninformationsspeicher 71 und einen AV-In-
formationsspeicher 72. Der Karteninformationsspei-
cher 71 speichert eine Karteninformation, die eine
Karte darstellt. Der AV-Informationsspeicher 72 spei-
chert eine AV-Information, genauer genommen eine
Information von Audio oder Video, oder sowohl Audio
als auch Video. Die Navigationsvorrichtung 100 ge-
mäß dieser Ausführungsform ist eine autonome Navi-
gationsvorrichtung, die auf Grundlage der in dem Kar-
teninformationsspeicher 71 gespeicherten Kartenin-
formation arbeitet.

[0063] Der Karteninformationsspeicher 71 hat eine
Vielzahl hierarchisch organisierter Karten entspre-
chend vorbestimmter Maßstäbe als die Karteninfor-
mation. Die Karteninformation enthält eine Kartenan-
zeigeinformation. Die Kartenanzeigeinformation ent-
hält wenigstens eines von einer ”Straßeninformati-
on” über Straßen, ”Einrichtungsinformation”, die Ty-
pen, Namen und Positionen von Einrichtungen dar-
stellt, ”Typen einer Zeicheninformation”, die die Na-
men von Orten, die Namen von Einrichtungen, die
Namen von Kreuzungen und die Namen von Straßen
darstellt, und ”Typen einer Piktogramminformation”,
die Einrichtungen, Routennummern und dergleichen
darstellt. Die Kartenanzeigeinformation wird auf der
Anzeige 16 angezeigt.

[0064] Der Karteninformationsspeicher 71 speichert
auch eine andere Information, so wie eine durch die
Führungseinheit 13 zu verwendende Führungsinfor-
mation, und eine nicht auf der Anzeige 16 angezeig-
te Information. Die Führungsinformation enthält eine
Positionsinformation eines vorbestimmten Schlüssel-
punktes bzw. Eckpunktes und eine Wiedergabeinfor-
mation und eine Audioführungsinformation des vor-
bestimmten Schlüsselpunktes. Die nicht auf der An-
zeige 16 angezeigte Information enthält beispielswei-
se eine Information, die eine Straße mit Linienseg-
menten, Verbindungen genannt, und Punkten, Kno-

ten genannt, darstellt, und eine Information über Ver-
bindungskosten als eine zum Entlangfahren der Ver-
bindung erforderliche Last. Die nicht auf der Anzeige
16 angezeigte Information ist nicht darauf beschränkt
und kann andere vielfältige Informationsarten enthal-
ten.

[0065] Die Karteninformation und die AV-Informati-
on, die in dem Informationsspeicher 7 gespeichert
sind, können geändert werden und können teilweise
aktualisiert, teilweise hinzugefügt, teilweise gelöscht,
vollständig gelöscht oder vollständig aktualisiert wer-
den durch die Informationsaktualisierungseinheit 8
auf Grundlage einer Anweisung von der Steuerein-
heit 2.

[0066] Die Informationsaktualisierungseinheit 8 ak-
tualisiert eine Information einschließlich der Karten-
information und der AV-Information, die in dem Infor-
mationsspeicher 7 gespeichert sind, auf Grundlage
einer Anweisung von der Steuereinheit 2.

[0067] Eine Information, so wie die Karteninforma-
tion und die AV-Information, wird an die Informati-
onseingabeeinheit 9 von außerhalb der Navigations-
vorrichtung 100 eingegeben. Die der Informationsein-
gabeeinheit 9 von außerhalb der Navigationsvorrich-
tung 100 bereitgestellte Information wird verwendet,
wenn die in dem Informationsspeicher 7 gespeicher-
te Information aktualisiert wird.

[0068] Die Informationseingabeeinheit 9 hat eine
Einschubeinheit 91, in die und von der ein Medium
eingebracht und entfernt werden kann. Das Medium
speichert eine Information, so wie die Karteninforma-
tion und die AV-Information. Das Medium enthält bei-
spielsweise ein Plattenmedium, so wie eine CD-ROM
(Compact Disc Read Only Memory) und eine DVD-
ROM (Digital Versatile Disk Read Only Memory), und
ein Halbleiterspeichermedium, so wie eine SD-(Se-
cure Digital)Karte. Die Steuereinheit 2 liest die oben
beschriebene Information über die Karteninformation
oder die AV-Information von dem in die Einschubein-
heit 91 eingebrachten Medium aus. Die Information,
so wie die Karteninformation oder die AV-Information,
die von dem Medium ausgelesen worden ist, das in
die Einschubeinheit 91 eingebracht worden ist, wird
in dem Informationsspeicher 7 gespeichert.

[0069] Die Anweisungseingabeeinheit 10 enthält
beispielsweise einen durch einen Benutzer betätig-
ten Hardwarebedienungsschalter, einen Berührungs-
schalter, der auf der unten beschriebenen Anzeige
16 gesetzt und angezeigt ist, eine Fernsteuereinheit,
die an einem Lenkrad des eigenen Fahrzeugs oder
dergleichen angebracht ist, und eine Spracherken-
nungsvorrichtung mit einer Spracherkennungsfunkti-
on zum Erkennen einer Benutzersprachanweisung.
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[0070] Die Anweisungseingabeeinheit 10 wird durch
den Benutzer beim Eingeben einer Information ver-
wendet, so wie eine numerische Information, Zei-
cheninformation und Anweisungsinformation für den
Navigationsvorrichtungskörper 1. Wenn die Anwei-
sungseingabeeinheit 10 durch den Benutzer be-
dient wird, erzeugt die Anweisungseingabeeinheit 10
ein Anweisungssignal, das eine Anweisung entspre-
chend der durch den Benutzer getätigten Bedienung
angibt, und stellt das Anweisungssignal wenigstens
einer von der Einrichtungssucheinheit 11, dem Rou-
tenrechner 12, der Führungseinheit 13 und der Infor-
mationswiedergabeeinheit 14 bereit.

[0071] Die Einrichtungssucheinheit 11, der Routen-
rechner 12, die Führungseinheit 13 und die Infor-
mationswiedergabeeinheit 14 versehen die Steuer-
einheit 2 mit dem von der Anweisungseingabeein-
heit 10 bereitgestellten Anweisungssignal. Deshalb
kann der Benutzer der Navigationsvorrichtung 100
die Anweisungseingabeeinheit 10 betätigen, um ei-
ne der Betätigung entsprechende Anweisung der Ein-
richtungssucheinheit 11, dem Routenrechner 12, der
Führungseinheit 13, der Informationswiedergabeein-
heit 14 und der Steuereinheit 2 bereitzustellen.

[0072] Die Einrichtungssucheinheit 11 durchsucht
eine in dem Karteninformationsspeicher 71 gespei-
cherte Einrichtungsinformation nach einer erwünsch-
ten Einrichtung. Genauer genommen durchsucht die
Einrichtungssucheinheit 11 die in dem Karteninfor-
mationsspeicher 71 gespeicherte Karteninformation
nach einer Einrichtung, einem Ort und dergleichen,
die/der durch den Benutzer erwünscht ist, auf Grund-
lage der von der Anweisungseingabeeinheit 10 be-
reitgestellten Benutzeranweisung. Das Ergebnis, das
durch die Einrichtungssucheinheit 11 herausgesucht
worden ist, wird der Anzeige 16 via die Steuereinheit
2 und den Anzeigecontroller 15 bereitgestellt und wird
auf der Anzeige 16 angezeigt.

[0073] Der Routenrechner 12 berechnet eine Route,
vorzugsweise um den Benutzer zu dem erwünschten
Standort zu bringen. Genauer genommen berech-
net der Routenrechner 12 die beste Route von der
aktuellen Position des eigenen Fahrzeugs zu einem
Standort, so wie ein Ziel und ein Durchfahrtspunkt,
durch den Benutzer gesetzt, (hier im Nachfolgenden
als ”empfohlene Route” bezeichnet) auf Grundlage
des von der Anweisungseingabeeinheit 10 bereitge-
stellten Anweisungssignals. Die empfohlene Route
meint beispielsweise eine Route, die die kürzeste
ist (hier im Nachfolgenden als ”kürzeste Route” be-
zeichnet), eine Route, die die kürzeste Zeit in An-
spruch nimmt (hier im Nachfolgenden als ”schnells-
te Route” bezeichnet), eine Route mit niedrigsten
Kosten einschließlich einer Maut für eine Mautstra-
ße (hier im Nachfolgenden als ”Niedrigkostenroute”
bezeichnet), eine Route, die die niedrigste Energie
verbraucht (hier im Nachfolgenden als ”Niedrigener-

gieverbrauchsroute” bezeichnet) oder eine Route mit
einem vorteilhaften Ausgleich zwischen der Zeit und
den Kosten (hier im Nachfolgenden als ”Standardrou-
te” bezeichnet). Die empfohlene Route kann optio-
nal aus den oben beschriebenen Routen angeordnet
werden.

[0074] Der Routenrechner 12 akquiriert die aktuel-
le Position des eigenen Fahrzeugs von dem Aktu-
elle-Position-Detektor 5 via die Steuereinheit 2. Fer-
ner berechnet der Routenrechner 12 die empfohlene
Route auf Grundlage der von der Anweisungseinga-
beeinheit 10 eingegebenen Standortinformation und
der von dem Karteninformationsspeicher 71 akqui-
rierten Karteninformation. Die durch den Routenrech-
ner 12 berechnete empfohlene Route wird der Anzei-
ge 16 via die Steuereinheit 2 und den Anzeigecon-
troller 15 bereitgestellt und wird auf der Anzeige 16
angezeigt.

[0075] Wenn die Routenberechnung durch den Rou-
tenrechner 12 durchgeführt wird, wird beispielswei-
se der allgemein bekannte Dijkstra-Algorithmus oder
dergleichen verwendet, der Verbindungskosten ak-
kumuliert, die den Verbindungen zugeteilt sind, die
jeweilige Straßen durch Liniensegmente darstellen,
und eine die minimalen Verbindungskosten erfor-
dernde Route herausfindet.

[0076] Die Führungseinheit 13 unterstützt den Fah-
rer beim Fahren zu einem vorbestimmten Schlüssel-
punkt durch Bereitstellen der Führungsinformation an
die Steuereinheit 2 auf Grundlage des von der An-
weisungseingabeeinheit 10 bereitgestellten Anwei-
sungssignals. Beispielsweise stellt während eines
Fahrens der empfohlenen Route die Führungsein-
heit 13 die Führungsinformation, die einen Stand-
ort angibt, so wie eine Kreuzung oder Straßenkreu-
zungen, bei denen die Richtung geändert werden
muss, oder einen Standort, der wahrscheinlich ver-
wechselt bzw. missverstanden wird, bereit. Beim Be-
fahren einer mehrspurigen Straße berücksichtigt die
Führungseinheit 13 ferner eine im Voraus liegende
Rechtsabbiegung oder Linksabbiegung und stellt die
einen Standort angebende Führungsinformation zum
Führen des Benutzers zum vorherigen Ändern der
Fahrspur zu einer vorbestimmten Fahrspur bereit.

[0077] Die Führungseinheit 13 akquiriert die aktuel-
le Position des eigenen Fahrzeugs von dem Aktuel-
le-Position-Detektor 5 via die Steuereinheit 2. Außer-
dem akquiriert die Führungseinheit 13 die empfohle-
ne Route von dem Routenrechner 12 via die Steuer-
einheit 2. Ferner akquiriert die Führungseinheit 13 die
in der Karteninformation enthaltene Führungsinfor-
mation von dem Karteninformationsspeicher 71 via
die Steuereinheit 2.

[0078] Wenn das eigene Fahrzeug bei einem vor-
bestimmten Schlüsselpunkt, so wie eine Kreuzung,
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angekommen ist, weist die Führungseinheit 13 den
Anzeigecontroller 15 via die Steuereinheit 2 zum vi-
suellen Präsentieren an, beispielsweise einer Rich-
tung, die bei der Kreuzung zu nehmen ist, mittels ei-
nes Pfeils oder einer Farbmalerei der Straße, und
zum Ausgeben der Anzeige 16 einer vergrößerten
Führungskarte, die vergrößert oder vergrößert und
transformiert ist. Alternativ weist die Führungseinheit
13 den Anzeigecontroller 15 via die Steuereinheit
2 zum visuellen Präsentieren einer zu nehmenden
Richtung und zum Ausgeben des tatsächlichen Bil-
des des Schlüsselpunktes oder eines zu diesem ähn-
lichen Bildes an die Anzeige 16 an.

[0079] Die Informationswiedergabeeinheit 14 führt
eine Informationsverarbeitung durch zum Wiederge-
ben, auf der Anzeige 16, vielfältiger Informationsty-
pen, die durch den Benutzer erwünscht sind, so wie
die Karteninformation und die Führungsinformation.
Ferner führt die Informationswiedergabeeinheit 14 ei-
ne Informationsverarbeitung zum Wiedergeben, auf
der Anzeige 16, einer Einstellung jeweiliger Funktio-
nen der Navigationsvorrichtung 100 als einen Menü-
Schirm durch.

[0080] Die Informationswiedergabeeinheit 14 hat ei-
ne Kartenwiedergabeeinheit 141 und eine Menüwie-
dergabeeinheit 142. Die Kartenwiedergabeeinheit
141 führt eine Informationsverarbeitung durch zum
Wiedergeben einer erwünschten Karte auf der An-
zeige 16 durch Verarbeiten der in dem Karteninfor-
mationsspeicher 71 gespeicherten Karteninformati-
on auf Grundlage des von der Anweisungseingabe-
einheit 10 bereitgestellten Anweisungssignals. Die
Menüwiedergabeeinheit 142 verwaltet den Zustand
des Menü-Schirms und führt eine Informationsverar-
beitung durch zum Wiedergeben des Menü-Schirms
auf der Anzeige 16 auf Grundlage des von der An-
weisungseingabeeinheit 10 bereitgestellten Anwei-
sungssignals.

[0081] Die Kartenwiedergabeeinheit 141 akquiriert
eine erforderliche Information von dem Karteninfor-
mationsspeicher 71, dem Aktuelle-Position-Detektor
5, der Einrichtungssucheinheit 11, dem Routenrech-
ner 12, der Führungseinheit 13 und der Menüwieder-
gabeeinheit 142 und verarbeitet eine Information, die
auf der Anzeige 16 angezeigt werden soll, auf Grund-
lage von der Anweisung, die von der Anweisungsein-
gabeeinheit 10 bereitgestellt worden ist. Die Karten-
wiedergabeeinheit 141 stellt die Wiedergabeinforma-
tion über die auf der Anzeige 16 wiederzugebende
Karte für den Anzeigecontroller 15 via die Steuerein-
heit 12 bereit.

[0082] Die Menüwiedergabeeinheit 142 stellt die
Wiedergabeinformation über den auf der Anzeige
16 wiederzugebenden Menü-Schirm an den Anzei-
gecontroller 15 via die Steuereinheit 2 auf Grundla-
ge der von der Anweisungseingabeeinheit 10 bereit-

gestellten Anweisung bereit. Ein Wiedergeben des
Menü-Schirms enthält eine Festlegung eines Berüh-
rungsschalters, der auf einem Anzeigeschirm der An-
zeige 16 gesetzt bzw. festgelegt ist. Wenn der Be-
nutzer den Berührungsschalter betätigt, wird die Be-
tätigung durch die Anweisungseingabeeinheit 10 er-
kannt.

[0083] Der Anzeigecontroller 15 wandelt die Wieder-
gabeinformation, die von der Informationswiederga-
beeinheit 14 bereitgestellt worden ist, via die Steuer-
einheit 2, in für die Anzeige 16 verfügbare Videosi-
gnale um und weist die Anzeige 16 an zum Anzeigen
eines durch die Wiedergabeinformation repräsentier-
ten Bildes gemäß einem von der Steuereinheit 2 be-
reitgestellten Steuerbefehl. Ferner kann der Anzei-
gecontroller 15 ein Wiedergeben der in dem AV-In-
formationsspeicher 72 gespeicherten Bildinformation
auf der Anzeige 16 anweisen.

[0084] Die Anzeige 16 wird beispielsweise durch ei-
ne Flüssigkristallanzeige implementiert. Die Anzeige
16 zeigt das durch die Wiedergabeinformation darge-
stellte Bild auf dem Anzeigeschirm auf Grundlage der
von dem Anzeigecontroller 15 bereitgestellten Anwei-
sung an.

[0085] Ansprechend auf eine Eingabe einer Infor-
mation über Audio, so wie die AV-Information (hier
im Nachfolgenden als ”Audiodaten” bezeichnet), ver-
anlasst der Audiocontroller 17, dass das Audio von
dem mit dem Navigationsvorrichtungskörper 1 ver-
bundenen Lautsprecher 18 ausgegeben wird. Ge-
nauer genommen wandelt der Audiocontroller 17 die
von der Steuereinheit 2 bereitgestellten Audiodaten
in für den Lautsprecher 18 verfügbare Audiosignale
um und stellt die Audiosignale dem Lautsprecher 18
auf Grundlage des von der Steuereinheit 2 bereitge-
stellten Steuerbefehls bereit. Als ein Ergebnis wird
das Audio von dem Lautsprecher 18 ausgegeben.

[0086] Wenn der Audiocontroller 17 eine Eingabe
der Führungsinformation von der Führungseinheit 13
via die Steuereinheit empfängt, wird der Audiocon-
troller 17 fähig zum Anweisen des Lautsprechers 18,
die eingegebene Führungsinformation als Audio aus-
zugeben. In Ansprechen auf eine Eingabe der Au-
diodaten als die Führungsinformation wandelt genau-
er genommen der Audiocontroller 17 die eingegebe-
nen Audiodaten in für den Lautsprecher 18 verfügba-
re Audiosignale um und stellt die Audiosignale dem
Lautsprecher 18 bereit. Als ein Ergebnis wird die Füh-
rungsinformation von dem Lautsprecher 18 als Audio
ausgegeben.

[0087] Der Lautsprecher 18 gibt das Audio aus, das
durch die von dem Audiocontroller 17 bereitgestellten
Audiosignale dargestellt ist. Eine Vielzahl von Laut-
sprechern 18 ist bereitgestellt. In dem Fall, wo die
eingegebenen Audiodaten die Führungsinformation
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sind, steuert der Audiocontroller 17 die Lautsprecher
18 zum Ausgeben der Führungsinformation von dem
Lautsprecher nah zu dem Fahrersitz unter der Viel-
zahl von Lautsprechern 18.

[0088] Die Vielzahl von Lautsprechern 18 kann die-
selbe Struktur oder unterschiedliche Strukturen ha-
ben. Beispielsweise kann die Vielzahl von Lautspre-
chern mit unterschiedlichen Strukturen unterschied-
liche Rollen haben, so wie eine Struktur zum primä-
ren Ausgeben eines Tones hoher Klanglage, eine
Struktur zum primären Ausgeben eines Tones mittle-
rer Klanglage und eine Struktur zum primären Ausge-
ben eines Tones niedrigerer Klanglage können jewei-
lige Rollen annehmen. Der zum Ausgeben der Füh-
rungsinformation zu verwendende Lautsprecher 18
kann wünschenswerterweise die Struktur zum primä-
ren Ausgeben eines Tones mittlerer Klanglage unter
Berücksichtigung der Hörbarkeit haben.

[0089] Der Audiocontroller 17 verteilt die von dem
AV-Informationsspeicher 72 oder der Informations-
eingabeeinheit 9 akquirierte Information unter den je-
weiligen Lautsprechern 18 in geeigneten Zuteilungen
und weist die Lautsprecher 18 zum Ausgeben der
Audioinformation an. In dem Fall, wo die von dem
AV-Informationsspeicher 72 oder der Informations-
eingabeeinheit 9 akquirierte Information sowohl die
Audioinformation als auch die Videoinformation einer
Fernsehsendung, einer DVD oder dergleichen ent-
hält, stellt der Audiocontroller 17 die akquirierte Au-
dioinformation dem Lautsprecher 18 bereit und weist
den Lautsprecher 18 zum Ausgeben der Audioinfor-
mation an, und der Anzeigecontroller 15 stellt die ak-
quirierte Videoinformation der Anzeige 16 bereit und
weist die Anzeige 16 zum Ausgeben der Videoinfor-
mation an. Auf diese Weise arbeiten der Audiocon-
troller 17 und der Anzeigecontroller 15 in Verbindung
miteinander, um die Unterhaltungsfunktion zu Imple-
mentieren.

[0090] Die EV-Information-Eingabeeinheit 19 liefert
an die Navigationsvorrichtung 100 eine Information
über das EV, so wie eine EV-Fahrinformation und
eine Batterieladeinformation (hier im Nachfolgenden
als ”EV-Information” bezeichnet). Durch Empfangen
der EV-Information der EV-Fahrzeuginformation von
außen kann die EV-Information-Eingabeeinheit 19
die Steuereinheit 2 mit der EV-Information aktuali-
sieren. Durch Empfangen einer Information von au-
ßen kann ferner die EV-Information-Eingabeeinheit
19 selbst auch als der Informationsspeicher 7 agie-
ren. Hier ist die durch die EV-Information-Eingabeein-
heit 19 von außen empfangene Information genauer
genommen eine EV-Modellinformation und Batteriel-
adezustandinformation.

[0091] Fig. 2 bis Fig. 7 sind Diagramme, die An-
zeigeschirme 161 auf der Anzeige 16 der Navigati-
onsvorrichtung 100 bei einer Routenführungsverar-

beitung in einer zugrundeliegenden Technologie als
eine Voraussetzung der vorliegenden Erfindung ver-
anschaulichen. Reagierend auf die Benutzereingabe
einer Anweisung zum Ändern der Anzeige des An-
zeigeschirms 161 (hier im Nachfolgenden als ”Ände-
rungsanweisung” bezeichnet) von der Anweisungs-
eingabeeinheit 10, führt die Informationswiedergabe-
einheit 14 eine Verarbeitung gemäß der eingege-
benen Änderungsanweisung durch, und das Anwei-
sungssignal wird der Anzeige 16 via die Steuerein-
heit 2 und den Anzeigecontroller 15 bereitgestellt.
In dieser Ausführungsform wird ein Eingeben einer
Anweisung an die Anweisungseingabeeinheit 10 bei-
spielhaft dargestellt durch eine Benutzerbetätigung
auf den Berührungsschaltern auf dem Anzeigeschirm
161.

[0092] Fig. 2 ist ein Diagramm, das einen Aktuelle-
Position-Schirm 200 veranschaulicht. Reagierend auf
eine Auswahl zum Anzeigen einer Karte, die die aktu-
elle Position des eigenen Fahrzeugs und seine Um-
gebungen als ein Objekt zum Anzeigen der Karten
abdeckt, wird der in Fig. 2 veranschaulichte Aktuelle-
Position-Schirm 200 angezeigt. In dem Aktuelle-Po-
sition-Schirm 200 wird beispielsweise eine Karte an-
gezeigt, die einen Bereich von ungefähr einem Qua-
dratkilometer von dem eigenen Fahrzeug abdeckt.

[0093] Die aktuelle Position des eigenen Fahrzeugs,
die in dem Aktuelle-Position-Schirm 200 angezeigt
werden soll, wird durch den Aktuelle-Position-Detek-
tor 5 auf Grundlage der Information erfasst, die von
dem GPS-Empfänger 3, dem eigenständigen Navi-
gationssensor 4 und dergleichen bereitgestellt wor-
den ist. In dem Aktuelle-Position-Schirm 200 wird die
aktuelle Position des eigenen Fahrzeugs durch ein
Aktuelle-Position-Symbol 201 angegeben. Es wird
berücksichtigt, dass eine Karte, die die aktuelle Posi-
tion des eigenen Fahrzeugs und seine Umgebungen
abdeckt, die in dem Aktuelle-Position-Schirm 200 an-
gezeigt werden soll, am häufigsten während der Ver-
wendung der Navigationsvorrichtung 100 angezeigt
werden wird.

[0094] In Fig. 2 ist eine Menü-Schaltfläche 202 bei
dem unteren rechten Abschnitt des Aktuelle-Position-
Schirms 200 ein Berührungsschalter, der in dem An-
zeigeschirm 161 der Anzeige 16 gesetzt worden ist.
Reagierend auf ein Drücken des Benutzers auf die
Menüschaltfläche 202 wandelt sich der Aktuelle-Po-
sition-Schirm 200, der die Karte anzeigt, die die aktu-
elle Position und die Umgebung um die aktuelle Po-
sition herum abdeckt, in Fig. 2 veranschaulicht, zu
einem in Fig. 3 veranschaulichten Menü-Schirm 210
zum Auswählen einer Funktion.

[0095] Fig. 3 ist ein Diagramm, das den Menü-
Schirm 210 veranschaulicht. In dem Menü-Schirm
210 wird ”Zieleinstellung eingeben” in einer Titel-
leiste 211 angezeigt. In dem in Fig. 3 veranschau-
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lichten Beispiel enthält der Menü-Schirm 210 drei
Auswahlschaltflächen 212, 213 und 215 als Berüh-
rungsschalter zum Durchführen von drei Funktio-
nen einer ”Einrichtungssuche”, ”Umgebungseinrich-
tungssuche” und ”Adresssuche”. Reagierend auf ein
Drücken auf die Auswahlschaltfläche 212, die als
”Einrichtung” beschrieben ist (hier im Nachfolgen-
den als ”Einrichtungssuchschaltfläche” bezeichnet),
wird ”Einrichtungssuche” durchgeführt. Reagierend
auf ein Drücken auf die Auswahlschaltfläche 215, die
als ”Umgebungen des eigenen Fahrzeugs” beschrie-
ben ist, wird ”Umgebungseinrichtungssuche” durch-
geführt. Reagierend auf ein Drücken auf die Auswahl-
schaltfläche 213, die als ”Adresse” beschrieben ist,
wird ”Adresssuche” durchgeführt.

[0096] Ferner enthält der Menü-Schirm 210 die Aus-
wahlschaltfläche 214, die als ”registrierter Ort” be-
schrieben ist, als einen Berührungsschalter zum
Durchführen einer Funktion einer ”Registrierter-Ort-
Suche”, die nach einem Ziel aus zuvor registrierten
Orten sucht und den Ort als das Ziel setzt. Ferner
enthält der Menü-Schirm 210 die Auswahlschaltflä-
che 216, die als ”vorwärts” beschrieben ist, als einen
Berührungsschalter zum Durchführen einer anderen
Funktion als ”Einrichtungssuche”, ”Umgebungsein-
richtungssuche”, ”Adresssuche” und ”Registrierter-
Ort-Suche”.

[0097] Ferner enthält der Menü-Schirm 210 eine Zu-
rück-Schaltfläche 217, die als ”zurück” beschrieben
ist, als einen Berührungsschalter zum Zurückbewe-
gen zu dem in Fig. 2 veranschaulichten Aktuelle-Po-
sition-Schirm 200. Der Menü-Schirm 210 ist nicht auf
das in Fig. 3 veranschaulichte Beispiel beschränkt
und kann andere Berührungsschalter enthalten, so
wie Auswahlschaltflächen zum Anzeigen von Kar-
ten, die Umgebungen des Ziels, Umgebungen eines
Durchfahrtpunktes oder Umgebungen des Benutzer-
hauses abdecken.

[0098] Fig. 4 ist ein Diagramm, das einen Einrich-
tungstyp-Schirm 220 veranschaulicht. Der Einrich-
tungstyp-Schirm 220 ist ein Schirm, der ein Ergeb-
nis einer Einrichtungssuche anzeigt, die in Anspre-
chen auf ein Drücken auf die ”Einrichtungssuche”-
Schaltfläche 212 in dem in Fig. 3 veranschaulich-
ten Menü-Schirm 210 durchgeführt worden ist. In
dem Einrichtungstyp-Schirm 220 wird ”Einrichtungs-
einstellung eingeben” in einer Titelleiste 221 ange-
zeigt. Der Einrichtungstyp-Schirm 220 enthält vier
Auswahlschaltflächen 222 bis 225 als Berührungs-
schalter zum Anzeigen einer Liste für jeden Einrich-
tungstyp.

[0099] Ferner enthält der Einrichtungstypschirm 220
einen Scrollbalken 228. Durch Drücken einer Hoch-
Schaltfläche 226 oder einer Runter-Schaltfläche 227
auf dem Scrollbalken 228 kann der Benutzer ei-
nen Bereich von in dem Einrichtungstyp-Schirm 220

angezeigten Auswahlschaltflächen vertikal bewegen,
so dass anderen Auswahlschaltflächen angezeigt
werden. Die Hoch-Schaltfläche 226 und die Run-
ter-Schaltfläche 227 sind Berührungsschalter. Ferner
enthält der Einrichtungstyp-Schirm 220 eine Zurück-
Schaltfläche 229, die als ”zurück” beschrieben ist,
als einen Berührungsschalter zum Zurückbewegen
zu einem vorherigen Schirm, d. h. dem in Fig. 3 ver-
anschaulichten Menü-Schirm 210.

[0100] Als ein Einrichtungssuchverfahren ist bei-
spielsweise ein Verfahren bekannt zum Verfeinern
einer Suche mit einem Einrichtungstyp und einer
geografischen Position als Bedingungen, durch Ver-
wenden der in dem Karteninformationsspeicher 71
gespeicherten Einrichtungsinformation, gemäß der
von der Anweisungseingabeeinheit 10 bereitgestell-
ten Benutzeranweisung. Das Einrichtungssuchver-
fahren ist nicht darauf beschränkt und vielfältige Ver-
fahren können verwendet werden.

[0101] Die Einrichtungssuche wird durch die Einrich-
tungssucheinheit 11 durchgeführt. Aus den durch die
Einrichtungssuche erfassten Einrichtungen wird eine
erwünschte Einrichtung durch den Benutzer ausge-
wählt und als das Ziel gemäß der Benutzeranweisung
gesetzt. In diesem Fall wird eine empfohlene Rou-
te von der aktuellen Position des eigenen Fahrzeugs
zu der erwünschten Einrichtung durch den Routen-
rechner 12 berechnet, und eine Führung, die bei ei-
nem vorbestimmten Schlüsselpunkt in der empfohle-
nen Route erforderlich ist, wird durch die Führungs-
einheit 13 berechnet.

[0102] Zusammen mit der aktuellen Position des ei-
genen Fahrzeugs, die durch den Aktuelle-Position-
Detektor 5 akquiriert worden ist, werden die oben be-
schriebenen Berechnungsergebnisse an die Informa-
tionswiedergabeeinheit 14 bereitgestellt, und wenn
das eigene Fahrzeug bei dem vorbestimmten Schlüs-
selpunkt angekommen ist, wird die Führungsinforma-
tion in der Karte angezeigt oder ersetzt die Karte, die
in dem Anzeigeschirm 161 angezeigt wird, wie erfor-
derlich. Ferner führt die Navigationsvorrichtung 100
auch eine Audioführung durch einen Teil der Laut-
sprecher 18 bei dem vorbestimmten Schlüsselpunkt
via den Audiocontroller 17 auf Grundlage der von
der Führungseinheit 13 bereitgestellten Führungsin-
formation durch.

[0103] Fig. 5 ist ein Diagramm, das einen Einrich-
tungsliste-Schirm 230 veranschaulicht. Als ein Bei-
spiel des Einrichtungsliste-Schirms 230 veranschau-
licht Fig. 5 einen Schirm, der ein Ergebnis einer
Suche nach Einrichtungen anzeigt, die als ”Speisen
& Restaurant” klassifiziert sind, in Ansprechen auf
ein Drücken auf eine Auswahlschaltfläche 222, die
als ”Speisen & Restaurant” beschrieben ist, in dem
in Fig. 4 veranschaulichten Einrichtungstyp-Schirm
220. In dem in Fig. 5 veranschaulichten Einrichtungs-
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liste-Schirm 230 wird ”Speisen & Restaurant einge-
ben” in einer Titelleiste 231 angezeigt. Der Einrich-
tungsliste-Schirm 230 enthält vier Auswahlschalter
232 bis 235 als Berührungsschalter zum Setzen einer
individuellen Einrichtung als das Ziel.

[0104] Ferner enthält der Einrichtungsliste-Schirm
230 einen Scrollbalken 238. Durch Drücken einer
Hoch-Schaltfläche 236 oder einer Runter-Schaltflä-
che 237 auf dem Scrollbalken 238 kann der Be-
nutzer einen Bereich von Auswahlschaltflächen, die
in dem Einrichtungsliste-Schirm 230 angezeigt sind,
vertikal bewegen, so dass andere Auswahlschaltflä-
chen angezeigt werden. Die Hoch-Schaltfläche 236
und die Runter-Schaltfläche 237 sind Berührungs-
schalter. Ferner enthält der Einrichtungsliste-Schirm
230 eine Zurück-Schaltfläche 239, die als ”zurück”
beschrieben ist, als einen Berührungsschalter zum
Zurückbewegen zu einem vorherigen Schirm, d. h.
dem in Fig. 4 veranschaulichten Einrichtungstyp 220.

[0105] Fig. 6 ist ein Diagramm, das einen Ein-
richtungsumgebung-Schirm 240 veranschaulicht. Als
ein Beispiel des Einrichtungsumgebung-Schirms 240
veranschaulicht Fig. 6 einen Fall, wo ”Restaurant
ABC” als das Ziel gesetzt wird in Ansprechen auf ein
Drücken auf eine Auswahlschaltfläche 232, die als
”Restaurant ABC” beschrieben ist, in dem in Fig. 5
veranschaulichten Einrichtungsliste-Schirm 230. In
dem Einrichtungsumgebung-Schirm 240 wird der Na-
me der als das Ziel gesetzten Einrichtung in einer Ti-
telleiste 241 angezeigt. In dem in Fig. 6 veranschau-
lichten Beispiel wird ”Restaurant ABC” angezeigt.

[0106] In dem Einrichtungsumgebung-Schirm 240
wird die Einrichtung, die als das Ziel gesetzt ist
(hier im Nachfolgenden als ”Zieleinrichtung” bezeich-
net), durch ein Haussymbol repräsentiert, das mit
dem Bezugszeichen ”242” bezeichnet ist. In dem
Einrichtungsumgebung-Schirm 240 wird eine Kar-
te angezeigt, die die Zieleinrichtung 242 und deren
Umgebungen abdeckt. Der Einrichtungsumgebung-
Schirm 240 enthält eine Suche-starten-Schaltfläche
243, die als ”Suche starten” beschrieben ist, als ei-
nen Berührungsschalter zum Eingeben einer Anwei-
sung zum Starten eines Suchens nach einer Route
von der aktuellen Position des eigenen Fahrzeugs zu
dem Ziel. Ferner enthält der Einrichtungsumgebung-
Schirm 240 eine Zurück-Schaltfläche 244, die als ”zu-
rück” beschrieben ist, als einen Berührungsschalter
zum Zurückbewegen zu einem vorherigen Schirm, d.
h. dem in Fig. 5 veranschaulichten Einrichtungslis-
tenschirm 230.

[0107] Fig. 7 ist ein Diagramm, das einen Gesam-
te-Route-Schirm 250 veranschaulicht. Der Gesamte-
Route-Schirm 250 ist ein Schirm, der ein Ergebnis ei-
ner Suche nach einer Route von der aktuellen Posi-
tion des eigenen Fahrzeugs zu dem Ziel in Anspre-
chen auf ein Drücken auf die Suche-starten-Schalt-

fläche 243 in dem in Fig. 6 veranschaulichten Einrich-
tungsumgebung-Schirm 240 anzeigt. In dem Gesam-
te-Route-Schirm 250 wird die aktuelle Position des ei-
genen Fahrzeugs durch das Aktuelle-Position-Sym-
bol 201 repräsentiert, und das Ziel wird durch einen
weißen Kreis repräsentiert, der mit dem Bezugszei-
chen ”251” bezeichnet ist. Ferner wird bei der Positi-
on des Ziels 251 ein Flaggensymbol als ein Zielsym-
bol 252 angezeigt, das das Ziel 251 angibt.

[0108] Der Gesamte-Route-Schirm 250 zeigt das
Aktuelle-Position-Symbol 201 des eigenen Fahr-
zeugs und das Ziel 251, eine die Umgebungen davon
abdeckende Karte und eine Route von dem Aktuelle-
Position-Symbol 201 des eigenen Fahrzeugs zu dem
Ziel 251 an. Die Route ist durch eine dicke Linie ge-
zeigt. Ferner enthält der Gesamte-Route-Schirm 250
eine Aktuelle-Position-Schaltfläche 253, die als ”aktu-
elle Position” beschrieben ist, als einen Berührungs-
schalter zum Anzeigen des in Fig. 2 veranschaulich-
ten Aktuelle-Position-Schirms 200. Außerdem enthält
der Gesamte-Route-Schirm 250 eine Führung-star-
ten-Schaltfläche 254, die als ”Führung starten” be-
schrieben ist, als einen Berührungsschalter zum Ein-
geben einer Anweisung zum Starten einer Führung
zu dem Ziel 251.

[0109] Fig. 8 und Fig. 9 sind Flussdiagramme, die ei-
ne Routenführungsprozedur der zugrundeliegenden
Technologie als eine Voraussetzung der vorliegen-
den Erfindung zeigen. Jeder Prozess der in Fig. 8
und Fig. 9 gezeigten Flussdiagramme wird durch die
Steuereinheit 2 durchgeführt. Eine Verarbeitung in
den in Fig. 8 und Fig. 9 gezeigten Flussdiagram-
men wird in Ansprechen auf ein Einschalten der Na-
vigationsvorrichtung 100 gestartet, und die Operation
schreitet zum Schritt ST1.

[0110] Im Schritt ST1 veranlasst die Steuereinheit 2,
dass eine die aktuelle Position abdeckende Karte auf
der Anzeige 16 angezeigt wird. Beispielsweise ver-
anlasst die Steuereinheit 2, dass der oben beschrie-
bene Aktuelle-Position-Schirm 200, der in Fig. 2 ver-
anschaulicht ist, in dem Anzeigeschirm 161 auf der
Anzeige 16 als die die aktuelle Position abdeckende
Karte angezeigt wird.

[0111] Genauer genommen werden zuerst Aktuel-
le-Position-Daten, die die aktuelle Position des eige-
nen Fahrzeugs repräsentieren, und Kartendaten ak-
quiriert. Und zwar akquiriert der Aktuelle-Position-De-
tektor 5 die Aktuelle-Position-Daten von dem GPS-
Empfänger 3 und dem eigenständigen Navigations-
sensor 4 und stellt die erfasste aktuelle Position des
eigenen Fahrzeugs der Steuereinheit 2 bereit. Un-
terdessen liest die Informationseingabeeinheit 9 die
Kartendaten von einer die Informationseingabeein-
heit 9 bildenden HDD oder einem Medium, so wie ei-
ne DVD, das/die in die Einschubeinheit 91 der Infor-
mationseingabeeinheit 9 eingesetzt ist, aus. Die In-
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formationseingabeeinheit 9 speichert die ausgelese-
nen Kartendaten in dem Karteninformationsspeicher
71 via die Steuereinheit 2.

[0112] Die Steuereinheit 2 liest die Kartendaten von
dem Karteninformationsspeicher 71 aus und führt
eine Abgleichverarbeitung zum Überlagern des Ak-
tuelle-Position-Symbols 201 aus, das die Position
des eigenen Fahrzeugs repräsentiert (hier im Nach-
folgenden als ”Eigenes-Fahrzeug-Position” bezeich-
net), auf einer Position entsprechend den Aktuelle-
Position-Daten, die von dem Aktuelle-Position-Detek-
tor 5 bereitgestellt worden sind. Die Kartendaten, die
der Abgleichverarbeitung unterzogen worden sind,
werden dem Anzeigecontroller 15 via die Steuerein-
heit 2 bereitgestellt.

[0113] Der Anzeigecontroller 15 erzeugt Wiederga-
bedaten auf Grundlage der Kartendaten, die der Ab-
gleichverarbeitung durch die Steuereinheit 2 unter-
zogen worden sind, und stellt die Wiedergabeda-
ten der Anzeige 16 bereit. Folglich wird, wie in der
oben beschriebenen Fig. 2 veranschaulicht, die Kar-
te, die das Gebiet um die aktuelle Position des eige-
nen Fahrzeugs herum abdeckt, auf der Anzeige 16
angezeigt. Wenn die die aktuelle Position abdecken-
de Karte angezeigt wird, schreitet die Operation zum
Schritt ST2.

[0114] Im Schritt ST2 beurteilt die Steuereinheit 2,
ob oder ob nicht das Ziel gesetzt ist. Falls im Schritt
ST2 beurteilt wird, dass das Ziel gesetzt ist, schreitet
die Operation zum Schritt ST3, und falls es beurteilt
wird, dass das Ziel nicht gesetzt ist, wartet die Steu-
ereinheit 2, bis das Ziel gesetzt wird.

[0115] Der Benutzer gibt das Ziel, so wie einen
Standort und eine Einrichtung, enthalten in den
Kartendaten von der Anweisungseingabeeinheit 10,
durch Betätigen beispielsweise eines Berührungs-
schalters als eine auf der Anzeige 16 angezeigte
Zieleingabeeinrichtung, eine dem Körper bereitge-
stellte Eingabeschaltfläche oder dergleichen ein. Bei-
spielsweise gibt der Benutzer das Ziel ein durch Drü-
cken der oben beschriebenen Berührungsschalter,
die in den Anzeigeschirmen 161 angezeigt sind, die
in Fig. 3 bis Fig. 5 veranschaulicht sind.

[0116] Falls es im Schritt ST2 beurteilt wird, dass
das Ziel gesetzt ist, versieht die Einrichtungssuch-
einheit 11 die Steuereinheit 2 mit Zieleingabedaten
eines Standortes, einer Einrichtung und dergleichen
auf Grundlage der von der Anweisungseingabeein-
heit 10 eingegebenen Information. Die Steuereinheit
2 versorgt den Routenrechner 12 und die Führungs-
einheit 13 mit dem Ergebnis der Abgleichverarbei-
tung, die auf der Karte und der aktuellen Position des
eigenen Fahrzeugs durchgeführt worden ist, als auch
den Bestimmungseingabedaten, die von der Einrich-
tungssucheinheit 11 bereitgestellt worden sind.

[0117] Als Nächstes beurteilt im Schritt ST3 die
Steuereinheit 2, ob oder ob nicht ein Drücken auf die
Suche-starten-Schaltfläche 243 erfasst wird in dem
oben beschriebenen Einrichtungsumgebungsschirm
240, der in Fig. 6 veranschaulicht ist. Falls im Schritt
ST2 beurteilt wird, dass das Drücken erfasst wird,
schreitet die Operation zum Schritt ST4, und falls es
beurteilt wird, dass das Drücken nicht erfasst wird,
wartet die Steuereinheit 2, bis das Drücken erfasst
wird.

[0118] Im Schritt ST4 startet die Steuereinheit 2 ei-
ne Routensuche. Genauer genommen erschafft der
Routenrechner 12 eine Route durch Durchführen von
Prozessen zum Suchen nach einer Route von der ak-
tuellen Position des eigenen Fahrzeugs zu dem Ziel.
Wenn die Route auf diese Weise erschafft worden ist,
schreitet die Operation zum Schritt ST5.

[0119] Im Schritt ST5 beurteilt die Steuereinheit 2, ob
oder ob nicht das eigene Fahrzeug zu dem Ziel fahren
kann. Falls im Schritt ST5 beurteilt wird, dass das ei-
gene Fahrzeug zu dem Ziel fahren kann, schreitet die
Operation zum Schritt ST8, und falls es beurteilt wird,
dass das eigene Fahrzeug nicht zu dem Ziel fahren
kann, schreitet die Operation zum Schritt ST6.

[0120] Im Schritt ST6 fügt die Steuereinheit 2, zu der
Route zu dem Ziel, einen Vor-Ankunft-Ladefähiger-
Standort hinzu, der ein batterieladefähiger Standort
ist, der verfügbar zum Batterieladen ist vor einem An-
kommen bei dem Ziel, und die Operation schreitet
zum Schritt ST7.

[0121] Im Schritt ST7 startet die Steuereinheit 2 ein
erneutes Suchen nach einer Route zu dem Ziel, um
den im Schritt ST6 hinzugefügten Vor-Ankunft-Lade-
fähiger-Standort aufzunehmen. Genauer genommen
erschafft der Routenrechner 12 eine Route durch
erneutes Durchführen von Prozessen zum Suchen
nach einer Route von der aktuellen Position des ei-
genen Fahrzeugs zu dem Ziel. Wenn die Route auf
diese Weise erschaffen worden ist, schreitet die Ope-
ration zum Schritt ST8.

[0122] Im Schritt ST8 zeigt die Steuereinheit 2 die
Route zu dem Ziel an. Genauer genommen weist die
Steuereinheit 2 die Führungseinheit 13 zum Durch-
führen einer Routenführungsverarbeitung von der Ei-
genes-Fahrzeug-Position zu dem Ziel an. Die Füh-
rungseinheit 13 erschafft eine Routenführungsinfor-
mation mittels Durchführen der Führungsverarbei-
tung von der Eigenes-Fahrzeug-Position zu dem Ziel
auf Grundlage der Anweisung von der Steuerein-
heit 2. Die Steuereinheit 2 versorgt den Anzeigecon-
troller 15 mit der Führungsinformation einschließlich
der Route zu dem Ziel, die von dem Routenrechner
12 bereitgestellt worden ist, und einer Kreuzungs-
führungskarte zu dem Ziel und dergleichen, bereit-
gestellt von der Führungseinheit 13. Der Anzeige-
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controller 15 führt eine Anzeigeverarbeitung auf der
bereitgestellten Route und Führungsinformation zum
Anzeigen auf der Anzeige 16 durch und stellt die In-
formation der Anzeige 16 bereit. Als ein Ergebnis
werden die Route und die Führungsinformation auf
der Anzeige 16 angezeigt.

[0123] Im Schritt ST9 beurteilt die Steuereinheit 2,
ob oder ob nicht ein Drücken auf die Routenführung-
starten-Schaltfläche zu dem Ziel erfasst wird. Falls im
Schritt ST9 beurteilt wird, dass das Drücken erfasst
wird, schreitet die Operation zum Schritt ST10, und
falls es beurteilt wird, dass das Drücken nicht erfasst
wird, wartet die Steuereinheit 2, bis das Drücken er-
fasst wird.

[0124] Im Schritt ST10 startet die Steuereinheit 2
eine Routenführung zu dem Ziel. Genauer genom-
men versorgt die Steuereinheit 2 den Audiocontroller
17 mit einer Führungsaudioinformation aus der Füh-
rungsinformation zu dem Ziel, bereitgestellt von der
Führungseinheit 13. Der Audiocontroller 17 führt eine
Audioverarbeitung auf der bereitgestellten Führungs-
audioinformation zum Ausgeben von dem Lautspre-
cher 18 durch und stellt die Führungsaudioinformati-
on dem Lautsprecher 18 bereit. Als ein Ergebnis wird
das durch die Führungsaudioinformation repräsen-
tierte Audio von dem Lautsprecher 18 ausgegeben.
Auf diese Weise wird der Benutzer durch die Route
durch die Audioausgabe von dem Lautsprecher 18
geführt.

[0125] Danach versorgt die Steuereinheit 2 der Rei-
he nach den Audiocontroller 17 mit der Führungsau-
dioinformation, die Führungsnachrichten repräsen-
tiert, die der Umgebung entsprechen, die sich än-
dert, wenn das Fahrzeug fährt, und veranlasst den
Lautsprecher 18 zum Ausgeben der Führungsnach-
richten. Als ein Ergebnis werden die Führungsnach-
richten entsprechend der Umgebung, die sich ändert,
wenn das Fahrzeug fährt, der Reihe nach von dem
Lautsprecher 18 ausgegeben. Wenn die Routenfüh-
rung auf diese Weise gestartet worden ist, schreitet
die Operation zum Schritt ST11.

[0126] Im Schritt ST11 beurteilt die Steuereinheit 2,
ob oder ob nicht das eigene Fahrzeug bei dem Ziel
angekommen ist. Falls im Schritt ST11 beurteilt wird,
dass das eigene Fahrzeug bei dem Ziel angekommen
ist, schreitet die Operation zum Schritt ST12, und falls
es beurteilt wird, dass das eigene Fahrzeug nicht bei
dem Ziel angekommen ist, wartet die Steuereinheit
2, bis es beurteilt wird, dass das eigene Fahrzeug
bei dem Ziel angekommen ist. Im Schritt ST12 been-
det die Steuereinheit 2 die Routenführung, kehrt zum
Schritt ST1 zurück und wiederholt die obigen Prozes-
se.

[0127] Falls es wie oben beschrieben in der zugrun-
de liegenden Technologie beurteilt wird, dass das ei-

gene Fahrzeug nicht zu dem Ziel fahren kann, wird
der Vor-Ankunft-Ladefähiger-Standort zu der Rou-
te zu dem Ziel hinzugefügt, und der Benutzer wird
darüber informiert, aber die zugrundeliegende Tech-
nologie berücksichtigt nicht die Restbatteriekapazität
nach einer Ankunft bei dem Ziel. Deshalb kann das
eigene Fahrzeug nach einer Ankunft bei dem Ziel un-
fähig zum Fahren sein. Daher übernimmt die Ausfüh-
rungsform die folgende Ausgestaltung.

[0128] Fig. 10 und Fig. 11 sind Diagramme, die Bei-
spiele eines Bildes veranschaulichen, das in dem
Anzeigeschirm 161 auf der Anzeige 16 der Navi-
gationsvorrichtung 100 in der ersten Ausführungs-
form der vorliegenden Erfindung angezeigt wird.
Fig. 10 ist ein Diagramm, das einen Gesamte-Route-
Schirm 300 veranschaulicht. In dieser Ausführungs-
form wird in dem Fall, wo die Suche-starten-Schaltflä-
che 243 in dem oben beschriebenen, in Fig. 6 veran-
schaulichten Einrichtungsumgebung-Schirm 240 ge-
drückt wird, der in Fig. 10 veranschaulichte Gesam-
te-Route-Schirm 300 angezeigt. In dem Gesamte-
Route-Schirm 300 wird ein Nach-Ankunft-Ladefähi-
ger-Standort 301 zusätzlich zu dem Aktuelle-Posi-
tion-Symbol 201, dem Ziel 251 und dem Zielsym-
bol 252 angezeigt. Der Nach-Ankunft-Ladefähiger-
Standort 301 ist ein batterieladefähiger Standort nach
einer Ankunft bei dem Ziel. In dem Gesamte-Route-
Schirm 300 wird eine Route von dem Ziel 251 zu dem
Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort 301 durch eine
gestrichelte Linie gezeigt.

[0129] Zusätzlich zu der Aktuelle-Position-Schaltflä-
che 253 enthält der Gesamte-Route-Schirm 300 au-
ßerdem eine Routensuche-zum-Ziel-starten-Schalt-
fläche 302 zum Anweisen des Startes des Suchens
nach einer Route zu dem Ziel 251 und eine Routensu-
che-zum-Ladestandort-starten-Schaltfläche 303 zum
Anweisen eines Startens zum Suchen nach einer
Route zu dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort
301.

[0130] Fig. 11 ist ein Diagramm, das einen Gesam-
te-Route-Schirm 310 veranschaulicht. Fig. 11 veran-
schaulicht den Gesamte-Route-Schirm 310, der in
dem Fall angezeigt ist, wo die Routensuche-zum-
Ladestandort-starten-Schaltfläche 303 gedrückt wird
in dem in Fig. 10 veranschaulichten Gesamte-Rou-
te-Schirm 300. Der Gesamte-Route-Schirm 310 ent-
hält eine Führung-starten-Schaltfläche 311 zum An-
weisen eines Startens einer Routenführung zu dem
Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort 301.

[0131] Fig. 12 bis Fig. 17 sind Flussdiagramme, die
eine Routenführungsprozedur in der ersten Ausfüh-
rungsform der vorliegenden Erfindung zeigen. Jeder
Prozess der in Fig. 12 bis Fig. 17 gezeigten Fluss-
diagramme wird durch die Steuereinheit 2 durchge-
führt. Eine Verarbeitung in den in Fig. 12 bis Fig. 17
gezeigten Flussdiagrammen wird in Ansprechen auf
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ein Hochfahren der Navigationsvorrichtung 100 ge-
startet, und die Operation schreitet zum Schritt ST21.

[0132] Die Prozesse von Schritt ST21 bis Schritt ST
23 werden auf dieselbe Weise wie die obigen Prozes-
se von Schritt ST1 bis Schritt ST3 durchgeführt, die
in Fig. 8 gezeigt sind. Und zwar wird im Schritt ST21
eine Karte, die die aktuelle Position mit dem eigenen
Fahrzeug abdeckt, auf der Anzeige 16 angezeigt.

[0133] Im Schritt ST22 wird beurteilt, ob oder ob
nicht das Ziel gesetzt ist. Falls es beurteilt wird,
dass das Ziel gesetzt ist, schreitet die Operation zum
Schritt ST23, und falls es beurteilt wird, dass das Ziel
nicht gesetzt ist, wartet die Steuereinheit 2, bis es be-
urteilt wird, dass das Ziel gesetzt ist.

[0134] Im Schritt ST23 wird beurteilt, ob oder ob
nicht ein Drücken auf eine Routensuche-starten-
Schaltfläche erfasst wird. Falls es beurteilt wird, dass
das Drücken erfasst wird, schreitet die Operation zum
Schritt ST24, und falls es beurteilt wird, dass das Drü-
cken nicht erfasst wird, wartet die Steuereinheit 2, bis
es beurteilt wird, dass das Drücken erfasst wird.

[0135] In dieser Ausführungsform fügt im Schritt
ST24 die Steuereinheit 2 den Nach-Ankunft-Lade-
fähiger-Standort nach dem Benutzer-gesetzten Ziel
hinzu. Als der Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort
wird ein Standort mit der Batterieladeeinrichtung
am nächsten zu dem Ziel oder ein batterieladefä-
higer Standort hinzugefügt, der beispielsweise zu-
vor durch den Benutzer eingegeben und gespei-
chert worden ist. Wenn der Nach-Ankunft-Ladefähi-
ger-Standort wie oben beschrieben hinzugefügt ist,
schreitet die Operation zum Schritt ST25.

[0136] Im Schritt ST25 akquiriert die Steuereinheit
2, als die Batterieladeinformation, die EV-Informati-
on, so wie die Restbatteriekapazität, von einer In-
formation über das eigene Fahrzeug, bereitgestellt
von außerhalb der Navigationsvorrichtung 100 (hier
im Nachfolgenden als ”Außerhalb-Fahrzeug-Informa-
tion” bezeichnet).

[0137] Als Nächstes wird im Schritt ST26 ein Suchen
nach einer Route zu dem im Schritt ST25 hinzuge-
fügten Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort gestartet.
Wenn die Routensuche wie oben beschrieben ge-
startet worden ist, schreitet die Operation zum Schritt
ST27.

[0138] Im Schritt ST27 wird beurteilt, ob oder ob
nicht das Fahren zu dem Nach-Ankunft-Ladefähi-
ger-Standort möglich ist, durch Berücksichtigen der
EV-Information, so wie die Restbatteriekapazität von
der Außerhalb-Fahrzeug-Information. Falls im Schritt
ST27 beurteilt wird, dass das eigene Fahrzeug
zu dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort fahren
kann, schreitet die Operation zum Schritt ST30, und

falls es beurteilt wird, dass das eigene Fahrzeug nicht
zu dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort fahren
kann, schreitet die Operation zum Schritt ST28.

[0139] Falls es im Schritt ST27 beurteilt wird, dass
ein Fahren zu dem Ziel nicht möglich ist, und die Ope-
ration zum Schritt ST28 schreitet, akquiriert dann im
Schritt ST28 die Steuereinheit 2 die EV-Information,
so wie eine Batteriekapazität, und die Fahrinforma-
tion und fügt, mittels Berücksichtigen dieser, einen
Vor-Ankunft-Ladefähiger-Standort zu der Route zu
dem Ziel als einen Durchfahrtspunkt hinzu, so dass
das eigene Fahrzeug zu dem Nach-Ankunft-Ladefä-
higer-Standort via das Ziel fahren kann. Als der Vor-
Ankunft-Ladefähiger-Standort wird ein Standort mit
der Batterieladeinrichtung oder ein batterieladefähi-
ger Standort, der beispielsweise zuvor durch den Be-
nutzer eingegeben und gespeichert worden ist, aus-
gewählt.

[0140] Im Schritt ST29 startet die Steuereinheit 2 ein
erneutes Suchen nach einer Route zu dem Nach-An-
kunft-Ladefähiger-Standort in der Route, die zusätz-
lich mit dem Vor-Ankunft-Ladefähiger-Standort ge-
setzt ist. Genauer genommen erschafft die Führungs-
einheit 13 die Führungsinformation mittels Durchfüh-
ren der Führungsverarbeitung von der aktuellen Po-
sition des eigenen Fahrzeugs zu dem Ziel.

[0141] Im Schritt ST30 zeigt die Steuereinheit 2 ei-
ne Route zu dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Stand-
ort via das Ziel auf der Anzeige 16 an. Genauer ge-
nommen versorgt die Steuereinheit 2 den Anzeige-
controller 15 mit der Route zu dem Ziel, bereitgestellt
von dem Routenrechner 12, und der Führungsinfor-
mation, so wie die Kreuzungsführungskarte zu dem
Ziel, bereitgestellt von der Führungseinheit 13. Der
Anzeigecontroller 15 führt die Anzeigeverarbeitung
auf der bereitgestellten Route und Führungsinforma-
tion zum Anzeigen auf der Anzeige 16 durch, stellt
die Information der Anzeige 16 bereit und veranlasst
die Anzeige 16, die Information anzuzeigen.

[0142] Im Schritt ST31 beurteilt die Steuereinheit 2,
ob oder ob nicht ein Drücken auf die Routenführung-
starten-Schaltfläche zu dem Nach-Ankunft-Ladefähi-
ger-Standort erfasst wird. Falls im Schritt ST31 be-
urteilt wird, dass das Drücken erfasst wird, schreitet
die Operation zum Schritt ST32, und falls es beurteilt
wird, dass das Drücken nicht erfasst wird, schreitet
die Operation zum Schritt ST33.

[0143] Im Schritt ST32 startet die Steuereinheit 2
die Routenführung zu dem Ziel. Genauer genommen
versorgt die Steuereinheit 2 den Audiocontroller 17
mit der Führungsaudioinformation aus der Führungs-
information zu dem Ziel, bereitgestellt von der Füh-
rungseinheit 13. Der Audiocontroller 17 führt die Au-
dioverarbeitung auf der bereitgestellten Führungsau-
dioinformation zum Ausgeben von dem Lautsprecher
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18 durch, stellt die Information dem Lautsprecher 18
bereit, und veranlasst den Lautsprecher 18 zum Aus-
geben des Audios. Auf diese Weise wird der Benut-
zer durch die Route durch das Audio geführt. Da-
nach werden die Führungsnachrichten entsprechend
der Umgebung, die sich ändert, wenn das Fahrzeug
fährt, der Reihe nach ausgegeben. Wenn die Rou-
tenführung zu dem Ziel auf diese Weise gestartet
wird, schreitet die Operation zum in Fig. 14 gezeigten
Schritt ST35.

[0144] In dem Fall, wo die Operation vom Schritt ST
31 zum Schritt ST33 schreitet, beurteilt die Steuerein-
heit 2 im Schritt ST33, ob oder ob nicht ein Drücken
auf die Routenführung-starten-Schaltfläche zu dem
Ziel erfasst wird. Falls im Schritt ST33 beurteilt wird,
dass das Drücken erfasst wird, schreitet die Operati-
on zum Schritt ST34, und falls es beurteilt wird, dass
das Drücken nicht erfasst wird, kehrt die Operation
zum Schritt ST31 zurück.

[0145] Im Schritt ST34 startet, wie im Schritt ST32,
die Steuereinheit 2 die Routenführung zu dem Ziel.
Wenn die Routenführung zu dem Ziel wie oben be-
schrieben gestartet wird, schreitet die Operation zum
in Fig. 17 gezeigten Schritt ST53.

[0146] Im in Fig. 14 gezeigten Schritt ST35 beurteilt
die Steuereinheit 2, ob oder ob nicht das eigene Fahr-
zeug die geführte Route entlangfährt. Falls im Schritt
ST35 beurteilt wird, dass das eigene Fahrzeug ent-
lang der geführten Route fährt, schreitet die Operati-
on zum in Fig. 15 gezeigten Schritt ST41, und falls
es beurteilt wird, dass das eigene Fahrzeug nicht ent-
lang der geführten Route fährt, schreitet die Operati-
on zum Schritt ST36.

[0147] Im Schritt ST36 akquiriert die Steuereinheit
2 die Batterieladeinformation, und die Operation
schreitet zum Schritt ST37.

[0148] Im Schritt ST37 startet die Steuereinheit
2 eine erneute Suche nach einer Route zu dem
Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort. Wenn das Su-
chen nach einer Route zu dem Nach-Ankunft-Ladefä-
higer-Standort erneut wie oben beschrieben gestartet
worden ist, schreitet die Operation zum Schritt ST38.

[0149] Im Schritt ST38 beurteilt die Steuereinheit
2, ob oder ob nicht das eigene Fahrzeug zu dem
Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort fahren kann, auf
Grundlage der im Schritt ST36 akquirierten Batte-
rieladeinformation. Falls es im Schritt ST38 beur-
teilt wird, dass das eigene Fahrzeug zu dem Nach-
Ankunft-Ladefähiger-Standort fahren kann, kehrt die
Operation zum in Fig. 13 gezeigten Schritt ST32 zu-
rück, und die Routenführung zu dem Ziel wird für die
im Schritt ST37 erneut herausgesuchte Route gestar-
tet. Falls es im Schritt ST38 beurteilt wird, dass das
eigene Fahrzeug nicht zu dem Nach-Ankunft-Lade-

fähiger-Standort fahren kann, schreitet die Operation
zum Schritt ST39.

[0150] Im Schritt ST39 fügt, wie in dem oben be-
schriebenen Schritt ST28, der in Fig. 13 gezeigt ist,
die Steuereinheit 2 einen Vor-Ankunft-Ladefähiger-
Standort zu der Route zu dem Ziel hinzu, und die
Operation schreitet zum Schritt ST40.

[0151] Im Schritt ST40 startet, wie in dem oben be-
schriebenen Schritt ST29, der in Fig. 13 gezeigt ist,
die Steuereinheit 2 ein erneutes Suchen nach einer
Route zu dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort,
um den Vor-Ankunft-Ladefähiger-Standort aufzuneh-
men. Wenn das Suchen wie oben beschrieben erneut
gestartet worden ist, kehrt die Operation zu dem oben
beschriebenen Schritt ST32, der in Fig. 13 gezeigt
ist, zurück und startet die Routenführung zu dem Ziel
für die im Schritt ST40 erneut herausgesuchte Route.

[0152] Im in Fig. 15 gezeigten Schritt ST41 beur-
teilt die Steuereinheit 2, ob oder ob nicht das eigene
Fahrzeug bei dem Ziel angekommen ist. Falls es im
Schritt ST41 beurteilt wird, dass das eigene Fahrzeug
bei dem Ziel angekommen ist, schreitet die Operati-
on zum Schritt ST42, und falls es beurteilt wird, dass
das eigene Fahrzeug nicht bei dem Ziel angekommen
ist, kehrt die Operation zu dem oben beschriebenen
Schritt ST35, der in Fig. 14 gezeigt ist, zurück, und
die obigen Prozesse werden wiederholt.

[0153] Im Schritt ST42 beurteilt die Steuereinheit 2,
ob oder ob nicht eine Stromabschaltung angewiesen
worden ist. Falls im Schritt ST42 beurteilt wird, dass
die Stromabschaltung nicht angewiesen worden ist,
schreitet die Operation zum Schritt ST43, und falls es
beurteilt wird, dass die Stromabschaltung angewie-
sen worden ist, schreitet die Operation zum Schritt
ST45.

[0154] Im Schritt ST43 steuert die Steuereinheit 2
den Anzeigecontroller 15 zum Anzeigen der Rou-
te von dem Ziel zu dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-
Standort auf der Anzeige 16, und die Operation
schreitet zum Schritt ST44.

[0155] Im Schritt ST44 beurteilt die Steuereinheit 2,
ob oder ob nicht eine Fahrt zu dem Nach-Ankunft-La-
defähiger-Standort ausgewählt wird. Falls im Schritt
ST44 beurteilt wird, dass die Fahrt ausgewählt wird,
schreitet die Operation zum in Fig. 16 gezeigten
Schritt ST46, und falls es beurteilt wird, dass die Fahrt
nicht ausgewählt wird, schreitet die Operation zum
Schritt ST45.

[0156] Im Schritt ST45 beendet die Steuereinheit 2
die Führung zu dem Ziel. Wenn die Führung wie oben
beschrieben beendet ist, kehrt die Operation zum in
Fig. 12 gezeigten Schritt ST21 zurück, und die obigen
Prozesse werden wiederholt.
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[0157] Im in Fig. 16 gezeigten Schritt ST46 zeigt
die Steuereinheit 2 die Route von dem Ziel zu dem
Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort auf der Anzeige
16 an. Auf diese Weise präsentiert die Steuereinheit 2
die Route zu dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Stand-
ort als der nächste batterieladefähige Standort dem
Benutzer, was den Benutzer beurteilen lässt, ob oder
ob nicht zu dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort
gefahren wird. In dem Fall, wo der Benutzer beurteilt
hat, zu dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort zu
fahren, weist der Benutzer das Starten der Routen-
führung zu dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort
an beispielsweise mittels Drücken der Führung-star-
ten-Schaltfläche 311 in dem oben beschriebenen Ge-
samte-Route-Schirm 310, der die Route zu dem in
Fig. 11 gezeigten Nach-Ankunft-Ladefähiger-Stand-
ort präsentiert.

[0158] Im Schritt ST47 beurteilt die Steuereinheit 2,
ob oder ob nicht ein Drücken auf die RoutenFührung-
starten-Schaltfläche zu dem Nach-Ankunft-Ladefähi-
ger-Standort erfasst wird. Falls es im Schritt ST47 be-
urteilt wird, dass das Drücken erfasst wird, schreitet
die Operation zum Schritt ST48, und falls es beurteilt
wird, dass das Drücken nicht erfasst wird, wartet die
Steuereinheit, bis es beurteilt wird, dass das Drücken
erfasst wird.

[0159] Im Schritt ST48 startet die Steuereinheit 2
die Routenführung zu dem Nach-Ankunft-Ladefähi-
ger-Standort.

[0160] Im Schritt ST49 beurteilt die Steuereinheit 2,
ob oder ob nicht das eigene Fahrzeug entlang der
geführten Route fährt. Falls im Schritt ST49 beurteilt
wird, dass das eigene Fahrzeug entlang der geführ-
ten Route fährt, schreitet die Operation zum Schritt
ST51, und falls es beurteilt wird, dass das eigene
Fahrzeug nicht entlang der geführten Route fährt,
schreitet die Operation zum Schritt ST50.

[0161] Im Schritt ST50 startet die Steuereinheit 2 ein
erneutes Suchen nach einer Route zu dem Nach-An-
kunft-Ladefähiger-Standort. Wenn das Suchen wie
oben beschrieben erneut gestartet worden ist, kehrt
die Operation zum Schritt ST48 zurück, und die Rou-
tenführung wird für die Route zu dem Nach-Ankunft-
Ladefähiger-Standort gestartet, welche im Schritt ST
50 herausgesucht worden ist.

[0162] Im Schritt ST51 beurteilt die Steuereinheit 2,
ob oder ob nicht das eigene Fahrzeug bei dem Nach-
Ankunft-Ladefähiger-Standort angekommen ist. Falls
im Schritt ST51 es beurteilt wird, dass das eigene
Fahrzeug bei dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Stand-
ort angekommen ist, schreitet die Operation zum
Schritt ST52, und falls es beurteilt wird, dass das ei-
gene Fahrzeug nicht bei dem Nach-Ankunft-Ladefä-
higer-Standort angekommen ist, kehrt die Operation

zum Schritt ST49 zurück und die obigen Prozessen
werden wiederholt.

[0163] Im Schritt ST52 beendet die Steuereinheit 2
die Routenführung und kehrt zu dem oben beschrie-
benen Schritt ST21 zurück, der in Fig. 12 gezeigt ist,
und zeigt die die aktuelle Position abdeckende Karte
auf der Anzeige 16 an. Und zwar kehrt der Anzeige-
schirm 161 auf der Anzeige 16 zu dem Aktuelle-Po-
sition-Schirm 200 zurück.

[0164] Falls es beurteilt wird, dass das Drücken auf
die Routenführung-starten-Schaltfläche zu dem Ziel
erfasst wird in dem oben beschriebenen Schritt ST
33, der in Fig. 13 gezeigt ist, und die Operation zum
Schritt ST34 und dann zum in Fig. 17 gezeigten
Schritt ST53 schreitet, beurteilt die Steuereinheit 2 im
Schritt ST53, ob oder ob nicht das Fahrzeug entlang
der geführten Routen fährt. Falls im Schritt ST53 es
beurteilt wird, dass das eigene Fahrzeug entlang der
geführten Route fährt, schreitet die Operation zum
Schritt ST54, und falls es beurteilt wird, dass das
eigene Fahrzeug nicht entlang der geführten Route
fährt, schreitet die Operation zum Schritt ST56.

[0165] Im Schritt ST54 beurteilt die Steuereinheit 2,
ob oder ob nicht das eigene Fahrzeug bei dem Ziel
angekommen ist. Falls im Schritt ST54 es beurteilt
wird, dass das eigene Fahrzeug bei dem Ziel ange-
kommen ist, schreitet die Operation zum Schritt ST
55, und falls es beurteilt wird, dass das eigene Fahr-
zeug nicht bei dem Ziel angekommen ist, kehrt die
Operation zum Schritt ST53 zurück, und die obigen
Prozesse werden wiederholt. Im Schritt ST55 been-
det die Steuereinheit 2 die Routenführung, kehrt zu
dem oben beschriebenen Schritt ST21 zurück, der in
Fig. 12 gezeigt ist, und zeigt die die aktuelle Position
abdeckende Karte auf der Anzeige 16 an.

[0166] In dem Fall, wo die Operation vom Schritt ST
53 zum Schritt ST56 schreitet, akquiriert die Steu-
ereinheit 2 die Batterieladeinformation im Schritt ST
56, und die Operation schreitet zum Schritt ST57. Im
Schritt ST57 startet die Steuereinheit 2 ein erneutes
Suchen nach einer Route zu dem Ziel, und die Ope-
ration schreitet zum Schritt ST58.

[0167] Im Schritt ST58 beurteilt die Steuereinheit 2,
ob oder nicht das eigene Fahrzeug zu dem Ziel fah-
ren kann. Falls es im Schritt ST58 beurteilt wird, dass
das eigene Fahrzeug zu dem Ziel fahren kann, kehrt
die Operation zum in Fig. 13 gezeigten Schritt ST34
zurück, und die Routenführung zu dem Ziel wird fort-
gesetzt. Falls es im Schritt ST58 beurteilt wird, dass
das eigene Fahrzeug nicht zu dem Ziel fahren kann,
schreitet die Operation zum Schritt ST59.

[0168] Im Schritt ST59 fügt die Steuereinheit 2 ei-
nen Vor-Ankunft-Ladefähiger-Standort zu der Route
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zu dem Ziel hinzu, und die Operation schreitet zum
Schritt ST60.

[0169] Im Schritt ST60 startet die Steuereinheit 2
ein erneutes Suchen nach einer Route zu dem Ziel,
um den im Schritt ST59 hinzugefügten Vor-Ankunft-
Ladefähiger-Standort aufzunehmen. Wenn das Su-
chen erneut wie oben beschrieben gestartet worden
ist, kehrt die Operation zum in Fig. 13 gezeigten
Schritt ST34 zurück, und die Steuereinheit 2 startet
die Routenführung für die Route zu dem Ziel, welche
im Schritt ST60 erneut herausgesucht worden ist.

[0170] Wie oben beschrieben, sucht gemäß dieser
Ausführungsform der Routenrechner 12 nach einer
Route von der durch den Aktuelle-Position-Detektor
5 akquirierten aktuellen Position, via das durch die
Anweisungseingabeeinheit 10 eingegebene Ziel, zu
dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort. Als ein Er-
gebnis kann der Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort
zuvor erkannt werden vor einem Ankommen bei dem
Ziel. Deshalb können Maßnahmen zuvor unternom-
men werden, um beispielsweise zu verhindern, dass
nach einer Ankunft bei dem Ziel das eigene Fahrzeug
unfähig zum Fahren ist.

[0171] Ferner akquiriert gemäß dieser Ausführungs-
form die EV-Information-Eingabeeinheit 19 die Batte-
rieladeinformation über das Aufladungsausmaß der
Batterie des eigenen Fahrzeugs. Die Steuereinheit 2
beurteilt, ob oder ob nicht ein Fahren von der aktu-
ellen Position via das Ziel zu dem Nach-Ankunft-La-
defähiger-Standort möglich ist, auf Grundlage der ak-
quirierten Batterieladeinformation.

[0172] Als ein Ergebnis ist es vor einem Ankommen
bei dem Ziel möglich, zu beurteilen, ob oder ob nicht
ein Fahren von der aktuellen Position via das Ziel zu
dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort möglich ist.
Deshalb können Maßnahmen unternommen werden,
um beispielsweise zu gewährleisten, dass das eigene
Fahrzeug von dem Ziel zu dem Nach-Ankunft-Lade-
fähiger-Standort fahren kann, vor einem Ankommen
bei dem Ziel.

[0173] Falls die Steuereinheit 2 beurteilt hat, dass
ein Fahren zu dem Vor-Ankunft-Ladefähiger-Stand-
ort möglich ist, gibt ferner in dieser Ausführungsform
der Anzeigecontroller 15 an die Anzeige 16 die Route
von der aktuellen Position via das Ziel zu dem Nach-
Ankunft-Ladefähiger-Standort aus, welche durch den
Routenrechner 12 herausgesucht worden ist.

[0174] Als ein Ergebnis ist es möglich, dem Benut-
zer zu präsentieren, dass ein Fahren von der aktu-
ellen Position via das Ziel zu dem Nach-Ankunft-La-
defähiger-Standort möglich ist. Ferner ist es möglich,
dem Benutzer den Nach-Ankunft-Ladefähiger-Stand-
ort vor einem Ankommen bei dem Ziel zu präsentie-
ren. Deshalb kann der Benutzer die Fahrt des eige-

nen Fahrzeugs tätigen, ohne besorgt zu sein, dass
das eigene Fahrzeug unfähig zum Fahren sein könn-
te.

[0175] Falls die Steuereinheit 2 beurteilt hat, dass
ein Fahren zu dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Stand-
ort nicht möglich ist, startet ferner in dieser Ausfüh-
rungsform der Routenrechner 12 ein erneutes Su-
chen nach einer Route, die einen Vor-Ankunft-Lade-
fähiger-Standort zwischen der aktuellen Position und
dem Ziel enthält. Der Anzeigecontroller 15 gibt die er-
neut herausgesuchte Route an die Anzeige 16 aus.

[0176] Als ein Ergebnis ist es vor einem Ankommen
bei dem Ziel möglich, dem Benutzer zu präsentie-
ren, dass das eigene Fahrzeug nicht zu dem Nach-
Ankunft-Ladefähiger-Standort fahren kann. Ferner ist
es vor einem Ankommen bei dem Ziel möglich, dem
Benutzer den Vor-Ankunft-Ladefähiger-Standort zwi-
schen der aktuellen Position und dem Ziel zu prä-
sentieren. Da der Benutzer zum Aufladen bei dem
Vor-Ankunft-Ladefähiger-Standort angeregt wird, ist
es als ein Ergebnis möglich, zu verhindern, dass das
eigene Fahrzeug nicht fähig ist zum Fahren zu dem
Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort.

[0177] Ferner führt in dieser Ausführungsform die
Führungseinheit 13 die durch den Routenrechner 12
herausgesuchte Route durch Verwenden des Anzei-
gecontrollers 15 und des Audiocontrollers 17. Als ein
Ergebnis kann der Benutzer durch die Route von der
aktuellen Position via das Ziel zu dem Nach-Ankunft-
Ladefähiger-Standort geführt werden. Deshalb kann
die Benutzerbequemlichkeit verbessert werden.

[0178] Da die Anweisungseingabeeinheit 10 aus-
gestaltet ist zum Ermöglichen einer Eingabe eines
Kandidatenstandortes für den Nach-Ankunft-Ladefä-
higer-Standort, können ferner in dieser Ausführungs-
form Kandidatenstandorte für den Nach-Ankunft-La-
defähiger-Standort durch den Benutzer eingegeben
werden. Als ein Ergebnis kann nach einer Route ge-
sucht werden, die eine private Einrichtung, als den
Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort, so wie ein Be-
nutzerhaus oder ein Haus eines Freundes des Be-
nutzers, anstelle einer öffentlichen Einrichtung ent-
hält. Deshalb kann die Benutzerbequemlichkeit ver-
bessert werden.

[0179] In dieser oben beschriebenen Ausführungs-
form, falls im in Fig. 15 gezeigten Schritt ST42 be-
urteilt wird, dass die Stromabschaltung angewiesen
worden ist, schreitet die Operation zum Schritt ST45,
und die Routenführung wird beendet ohne Durchfüh-
ren der Routenführung von dem Ziel zu dem Nach-
Ankunft-Ladefähiger-Standort.

[0180] Die vorliegende Erfindung ist nicht darauf be-
schränkt, und beispielsweise kann die Routenfüh-
rung von dem Ziel zu dem Nach-Ankunft-Ladefähi-
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ger-Standort durchgeführt werden, nachdem der Be-
nutzer das eigene Fahrzeug und die Navigationsvor-
richtung 100 abgeschaltet hat und das Ziel besucht
hat. In diesem Fall wird nach der Stromabschaltung
die Route zu dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Stand-
ort in einem Speicher, beispielsweise der Informati-
onsspeicher 7, gespeichert.

[0181] Nach einem erneuten Hochfahren wird dann
im Schritt ST43 die Route zu dem Nach-Ankunft-
Ladefähiger-Standort angezeigt mit einer Nachricht,
die den Benutzer zum Beurteilen bittet, ob oder ob
nicht zu dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort ge-
fahren wird. Falls im Schritt ST44 es beurteilt wird,
dass der Benutzer das Fahren zu dem Nach-Ankunft-
Ladefähiger-Standort ausgewählt hat, schreitet dann
die Operation zum Schritt ST46, und die Routenfüh-
rung kann gestartet werden.

<Zweite Ausführungsform>

[0182] Eine Navigationsvorrichtung gemäß der
zweiten Ausführungsform der vorliegenden Erfindung
hat dieselbe Ausgestaltung wie die der Navigations-
vorrichtung gemäß der ersten Ausführungsform ab-
gesehen von der Routenführungsprozedur. Deshalb
werden in der Navigationsvorrichtung gemäß der
zweiten Ausführungsform dieselben Bezugszeichen
verwendet, um auf die Teile der Ausgestaltung zu
verweisen, die dieselben sind wie diese der ersten
Ausführungsform, und Veranschaulichungen und Be-
schreibungen davon werden weggelassen werden.

[0183] In der oben beschriebenen ersten Ausfüh-
rungsform wird eine Route zu dem Nach-Ankunft-La-
defähiger-Standort via das Ziel im Schritt ST30 an-
gezeigt. Dann, falls es beurteilt wird, dass das Drü-
cken auf die Routenführung-starten-Schaltfläche zu
dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort erfasst wird
im Schritt ST31, wird die Routenführung zu dem
Ziel durchgeführt im Schritt ST32 bis Schritt ST40,
und nachdem es im Schritt ST41 beurteilt wird, dass
das eigene Fahrzeug bei dem Ziel angekommen
ist, wird im Schritt ST43 die Route zu dem Nach-
Ankunft-Ladefähiger-Standort angezeigt. Dann, falls
es im Schritt ST44 beurteilt wird, dass der Benut-
zer das Fahren zu dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-
Standort ausgewählt hat, wird die Routenführung zu
dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort im Schritt
ST46 bis Schritt ST52 durchgeführt.

[0184] Im Gegensatz dazu wird in dieser Ausfüh-
rungsform eine Routensuchverarbeitung wie unten
durchgeführt. Fig. 18 bis Fig. 22 sind Flussdiagram-
me, die eine Routenführungsprozedur gemäß der
zweiten Ausführungsform der vorliegenden Erfindung
zeigen. Jeder Prozess der in Fig. 18 bis Fig. 22 ge-
zeigten Flussdiagramme wird durch die Steuereinheit
2 durchgeführt. In den in Fig. 18 bis Fig. 22 gezeigten
Flussdiagrammen werden dieselben Schrittnummern

verwendet, um auf dieselben Schritte wie diese der
in Fig. 12 bis Fig. 17 gezeigten Flussdiagramme zu
verweisen, und deren Beschreibungen werden weg-
gelassen werden. Eine Verarbeitung in den in Fig. 18
bis Fig. 22 gezeigten Flussdiagrammen wird in An-
sprechen auf ein Einschalten der Navigationsvorrich-
tung 100 gestartet, und die Operation schreitet zum
Schritt ST21.

[0185] Die Prozesse von Schritt ST21 bis ST26 wer-
den auf dieselbe Weise wie in der oben beschrie-
benen ersten Ausführungsform durchgeführt, und
die Operation schreitet zum in Fig. 19 gezeigten
Schritt ST27. Falls in dieser Ausführungsform es im
Schritt ST27 beurteilt wird, dass das eigene Fahrzeug
zu dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort fahren
kann, schreitet die Operation zum Schritt ST71, und
falls es beurteilt wird, dass das eigene Fahrzeug nicht
zu dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort fahren
kann, schreitet die Operation zum Schritt ST28. In
Ansprechen auf eine Vollendung des Prozesses von
Schritt ST28 und Schritt ST29 schreitet die Operation
zum Schritt ST71.

[0186] Im Schritt ST71 zeigt die Steuereinheit 2 die
Route zu dem Ziel auf der Anzeige 16 an. Wenn die
Route zu dem Ziel auf der Anzeige 16 wie oben be-
schrieben angezeigt worden ist, schreitet die Opera-
tion zum Schritt ST72.

[0187] Im Schritt ST72 beurteilt die Steuereinheit 2,
ob oder ob nicht ein Drücken auf die Routenführung-
starten-Schaltfläche zu dem Ziel erfasst wird. Falls
im Schritt ST72 es beurteilt wird, dass das Drücken
erfasst wird, schreitet die Operation zum Schritt ST
32, und falls es beurteilt wird, dass das Drücken nicht
erfasst wird, wartet die Steuereinheit 2, bis es beur-
teilt wird, dass das Drücken erfasst wird. Danach wird
der Prozess von Schritt ST32 auf dieselbe Weise wie
in der ersten Ausführungsform durchgeführt, und die
Operation schreitet zum in Fig. 20 gezeigten Schritt
ST35.

[0188] Falls in dieser Ausführungsform im Schritt ST
35 es beurteilt wird, dass das eigene Fahrzeug ent-
lang der geführten Route fährt, schreitet die Operati-
on zum in Fig. 21 gezeigten Schritt ST73. Falls es im
Schritt ST35 beurteilt wird, dass das eigene Fahrzeug
nicht entlang der geführten Route fährt, schreitet die
Operation zum Schritt ST36 wie in der ersten Ausfüh-
rungsform, und nachdem die Prozesse von Schritt ST
36 bis Schritt ST40 durchgeführt sind, schreitet die
Operation zum in Fig. 19 gezeigten Schritt ST32.

[0189] Im in Fig. 21 gezeigten Schritt ST73 beur-
teilt die Steuereinheit 2, ob oder ob nicht das eigene
Fahrzeug bei dem Ziel angekommen ist. Falls es im
Schritt ST73 beurteilt wird, dass das eigene Fahrzeug
bei dem Ziel angekommen ist, schreitet die Operati-
on zum Schritt ST43, und falls es beurteilt wird, dass
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das eigene Fahrzeug nicht bei dem Ziel angekom-
men ist, kehrt die Operation zum in Fig. 20 gezeigten
Schritt ST35 zurück, und die obigen Prozesse werden
wiederholt. Die Prozesse von Schritt ST43 und die
nachfolgenden Schritte werden auf dieselbe Weise
wie in der oben beschriebenen ersten Ausführungs-
form durchgeführt.

[0190] Wie oben beschrieben, wird in dieser Ausfüh-
rungsform zuerst die Route zu dem Ziel im Schritt
ST71 angezeigt, und die Routenführung zu dem
Ziel wird im Schritt ST32 bis Schritt ST40 durchge-
führt. Dann, nachdem es beurteilt wird, dass das ei-
gene Fahrzeug bei dem Ziel angekommen ist, im
Schritt ST73, wird im Schritt ST43 die Route zu
dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort angezeigt,
und die Routenführung zu dem Nach-Ankunft-Lade-
fähiger-Standort wird im Schritt ST46 bis Schritt ST
52 durchgeführt.

[0191] Wie oben beschrieben, kann derselbe Effekt
wie der der oben beschriebenen ersten Ausführungs-
form auch erhalten werden mittels Durchführen der
Routenführung, wobei die Route zu dem Ziel und
die Route zu dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Stand-
ort sequenziell angezeigt werden. Da der Routen-
rechner 12 nach einer Route von der durch den Aktu-
elle-Position-Detektor 5 akquirierten aktuellen Positi-
on, via das durch die Anweisungseingabeeinheit 10
eingegebene Ziel, zu dem Nach-Ankunft-Ladefähi-
ger-Standort sucht, ist es beispielsweise auch in die-
ser Ausführungsform möglich, zuvor den Nach-An-
kunft-Ladefähiger-Standort vor einem Ankommen bei
dem Ziel zu erkennen. Deshalb können Maßnahmen
unternommen werden, um beispielsweise zu verhin-
dern, dass das eigene Fahrzeug nach einer Ankunft
bei dem Ziel unfähig zum Fahren ist.

[0192] Auch in dieser Ausführungsform wird die
Route zu dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort
nicht auf der Anzeige 16 bis zu einer Ankunft bei
dem Ziel angezeigt. Als ein Ergebnis ist es nicht er-
forderlich, zuvor auszuwählen, ob die Routenführung
zu dem Ziel oder zu dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-
Standort vorweg durchgeführt wird. Deshalb ist es
möglich zu verhindern, dass Benutzerbedienungen
kompliziert werden, während verhindert wird, dass
das eigene Fahrzeug nach einer Ankunft bei dem Ziel
unfähig zum Fahren wird.

[0193] In den oben beschriebenen ersten und zwei-
ten Ausführungsformen sind die Einrichtungen zum
Durchführen jeweiliger repräsentativer Funktionen in
der Navigationsvorrichtung 100 unabhängig von der
Steuereinheit 2 beschrieben. Ein oder mehr Typen
der Einrichtungen zum Durchführen dieser jeweiligen
Funktionen, so wie der Aktuelle-Position-Detektor 5,
die Informationsaktualisierungseinheit 8, die Einrich-
tungssucheinheit 11, der Routenrechner 12, die Füh-
rungseinheit 13, die Informationswiedergabeeinheit

14, der Anzeigecontroller 15 und der Audiocontroller
17 können in der Steuereinheit 2 enthalten sein. Die-
se Funktionen können auch durch einen Microcom-
puter implementiert sein. Obwohl die Informations-
wiedergabeeinheit 14 und der Anzeigecontroller 15
separat voneinander in dieser Ausführungsform be-
reitgestellt sind, können sie in einer Einheit integriert
sein.

[0194] In dieser Ausführungsform ist die Navigati-
onsvorrichtung 100 eine eigenständige Navigations-
vorrichtung, die auf Grundlage der in dem Karten-
informationsspeicher 71 gespeicherten Karteninfor-
mation arbeitet. Die Navigationsvorrichtung 100 ist
nicht darauf beschränkt. Die Navigationsvorrichtung
100 kann eine Kommunikationstyp-Navigationsvor-
richtung sein, die eine Karteninformation eines erfor-
derlichen Gebietes mittels einer Kommunikation er-
hält, wie erforderlich, und temporär die Karteninfor-
mation in einem internen Arbeitsspeicher speichert,
der durch ein DRAM (Dynamic Random Access Me-
mory) oder dergleichen zur Verwendung ausgestaltet
ist.

[0195] In dieser Ausführungsform ist der Informa-
tionsspeicher 7 durch eine HDD-Vorrichtung imple-
mentiert. Der Informationsspeicher 7 ist nicht dar-
auf beschränkt und kann beispielsweise durch ei-
ne Hableiterelemente verwendende Speichervorrich-
tung implementiert sein.

[0196] Ferner ist in dieser Ausführungsform die In-
formationseingabeeinheit 9 ausgestaltet zum Spei-
chern einer Information, die von außen bereitgestellt
ist, mittels eines in die Einschubeinheit 91 eingesetz-
ten Mediums, in den Informationsspeicher 7 via die
Steuereinheit 2. Die Informationseingabeeinheit 9 ist
nicht darauf beschränkt und kann zum Agieren als
der Informationsspeicher 7 durch Speichern der von
außen bereitgestellten Information in die Informati-
onseingabeeinheit 9 ausgestaltet sein. In diesem Fall
kann der Informationsspeicher 7 nicht bereitgestellt
sein.

[0197] Außerdem kann die Informationseingabeein-
heit 9 als ein Verbindungsanschluss, so wie ein USB
(Universal Serial Bus), ausgestaltet sein. In diesem
Fall sind die Informationseingabeeinheit 9 als ein Ver-
bindungsanschluss und ein tragbares Medium, das
eine Information speichert, direkt oder per Draht ver-
bunden.

[0198] Das tragbare Medium, das mit der als ein
Verbindungsanschluss ausgestalteten Informations-
eingabeeinheit 9 verbunden werden soll, kann ein
tragbares Musikwiedergabegerät oder eine elektroni-
sche Vorrichtung sein, die mit dieser Funktion aus-
gerüstet ist. Ferner kann das tragbare Medium ei-
ne tragbare Informations-und-Kommunikationsaus-
rüstung sein, so wie ein Mobiltelefon oder ein trag-
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bares Tablet-Terminal. Obwohl das tragbare Medi-
um und die Informationseingabeeinheit 9 miteinan-
der per Draht verbunden sein können, brauchen sie
nicht physikalisch miteinander verbunden zu sein
und können zum drahtlosen Informationsaustausch
ausgestaltet sein. Der Begriff ”drahtlos” meint hier-
bei nicht durch einen Draht verbunden im Gegen-
satz zu der Drahtverbindung, ungeachtet des Aus-
tauschschemas der Information, wie beispielsweise
hinsichtlich dessen, ob die Information durch eine
Funkwelle oder Licht ausgetauscht wird.

[0199] Ferner kann die Informationseingabeeinheit 9
ausgestaltet sein zum Enthalten einer Kommunikati-
onsausrüstung, die eine Information mit einer separat
installierten Informationszentrale austauscht. In die-
sem Fall tauscht die Informationseingabeeinheit 9 ir-
gendeine der oben beschriebenen Karteninformati-
on und AV-Information oder der anderen Informatio-
nen mit der Informationszentrale durch Verwenden
der internen Kommunikationsausrüstung aus. Die In-
formationseingabeeinheit 9 kann auch die oben be-
schriebene tragbare Informations-und-Kommunikati-
onsausrüstung anstelle eines Aufnehmens der Kom-
munikationsausrüstung verwenden.

[0200] Ferner ist in dieser Ausführungsform der Rou-
tenrechner 12 ausgestaltet zum Präsentieren einer
Route als die empfohlene Route. Der Routenrech-
ner 12 ist nicht darauf beschränkt und kann ausge-
staltet sein zum Präsentieren einer Vielzahl von Rou-
ten als die empfohlenen Routen. Sämtliche der Viel-
zahl von Routen, die in diesem Fall präsentiert sind,
müssen nicht notwendigerweise die kürzesten Rou-
ten sein, sondern können innerhalb einer gewissen
Bewilligung präsentiert werden. Dasselbe trifft auf
die anderen optionalen Routen zu, die die schnells-
te Route, die Niedrigkostenroute, die Niedrigenergie-
verbrauchsroute und die Standardroute sind.

[0201] Die Navigationsvorrichtung 100 kann den
Lautsprecher 18 enthalten, der die Führungsinforma-
tion separat von den Lautsprechern 18 zum Ausge-
ben der AV-Information ausgibt.

[0202] In der vorliegenden Erfindung können die
oben beschriebenen jeweiligen Ausführungsformen
wie erforderlich frei kombiniert werden, oder optiona-
le Bestandteilelemente der jeweiligen Ausführungs-
formen können modifiziert oder weggelassen werden
innerhalb des Schutzbereichs der vorliegenden Erfin-
dung.

[0203] Obwohl die vorliegende Erfindung im Detail
beschrieben worden ist, sind die obigen Beschreibun-
gen in sämtlichen Aspekten Beispiele, und die vorlie-
gende Erfindung ist nicht darauf beschränkt. Es soll-
te verstanden werden, dass zahlreiche Modifizierun-
gen, die hier nicht beispielhaft veranschaulicht wor-

den sind, möglich sind, ohne von dem Schutzbereich
der vorliegenden Erfindung abzuweichen.

Beschreibung der Bezugszeichen

1 Navigationsvorrichtungskörper, 2 Steuereinheit,
3 GPS-Empfänger, 4 eigenständiger Navigations-
sensor, 5 Aktuelle-Position-Detektor, 6 Verkehrs-
information-Transceiver, 7 Informationsspeicher,
8 Informationsaktualisierungseinheit, 9 Informa-
tionseingabeeinheit, 10 Anweisungseingabeein-
heit, 11 Einrichtungssucheinheit, 12 Routenrech-
ner, 13 Führungseinheit, 14 Informationswieder-
gabeeinheit, 15 Displaycontroller, 16 Anzeige, 17
Audiocontroller, 18 Lautsprecher, 19 EV-Informa-
tion-Eingabeeinheit, 100 Navigationsvorrichtung

Patentansprüche

1.  In einem Elektrofahrzeug verwendete Navigati-
onsvorrichtung, wobei die Vorrichtung umfasst:
eine Aktuelle-Position-Akquisitionseinrichtung, die ei-
ne aktuelle Position akquiriert;
eine Eingabeeinrichtung, die eine Eingabe eines
Ziels empfängt; und
eine Routensucheinrichtung, die nach einer Route
von der durch die Aktuelle-Position-Akquisitionsein-
richtung akquirierten aktuellen Position via das durch
die Eingabeeinrichtung eingegebene Ziel zu einem
Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort sucht, wo eine
Batterie des Elektrofahrzeugs nach einer Ankunft bei
dem Ziel geladen werden kann.

2.  Navigationsvorrichtung gemäß Anspruch 1 mit:
einer Informationsakquisitionseinrichtung, die eine
Batterieladeinformation über ein Aufladungsausmaß
der Batterie des Elektrofahrzeugs akquiriert; und
einer Beurteilungseinrichtung, die auf Grundlage der
durch die Informationsakquisitionseinrichtung akqui-
rierten Batterieladeinformation beurteilt, ob ein Fah-
ren von der aktuellen Position via das Ziel zu dem
Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort möglich ist.

3.  Navigationsvorrichtung gemäß Anspruch 2 mit
ferner einer Ausgabeeinrichtung, die die durch die
Routensucheinrichtung herausgesuchte Route aus-
gibt, wobei wenn die Beurteilungseinrichtung beur-
teilt hat, dass ein Fahren zu dem Nach-Ankunft-La-
defähiger-Standort möglich ist, die Ausgabeeinrich-
tung die Route von der aktuellen Position via das Ziel
zu dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort ausgibt,
welche durch die Routensucheinrichtung herausge-
sucht worden ist.

4.  Navigationsvorrichtung gemäß Anspruch 2, wo-
bei
wenn die Beurteilungseinrichtung beurteilt hat, dass
ein Fahren zu dem Nach-Ankunft-Ladefähiger-Stand-
ort nicht möglich ist, die Routensucheinrichtung er-
neut nach einer Route sucht mit einem Vor-Ankunft-
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Ladefähiger-Standort, wo die Batterie des Elektro-
fahrzeugs geladen werden kann zwischen der aktu-
ellen Position und dem Ziel, wobei die Route von der
aktuellen Position, via den Vor-Ankunft-Ladefähiger-
Standort und das Ziel in Reihenfolge. zu dem Nach-
Ankunft-Ladefähiger-Standort ist, und
wenn die Route erneut durch die Routensucheinrich-
tung herausgesucht worden ist, die Ausgabeeinrich-
tung die Route, die erneut herausgesucht worden ist,
ausgibt.

5.  Navigationsvorrichtung gemäß Anspruch 1 mit
einer Routenführungseinrichtung, die entlang der
durch die Routensucheinrichtung herausgesuchten
Route führt.

6.    Navigationsvorrichtung gemäß Anspruch 1,
wobei die Eingabeeinrichtung ausgestaltet ist, zum
Empfangen einer Eingabe eines Kandidatenstandor-
tes für den Nach-Ankunft-Ladefähiger-Standort fähig
zu sein.

Es folgen 18 Seiten Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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