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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第６部門第３区分
【発行日】平成30年3月8日(2018.3.8)

【公開番号】特開2017-102828(P2017-102828A)
【公開日】平成29年6月8日(2017.6.8)
【年通号数】公開・登録公報2017-021
【出願番号】特願2015-237547(P2015-237547)
【国際特許分類】
   Ｇ０８Ｇ   1/16     (2006.01)
   Ｂ６０Ｒ  21/00     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｇ０８Ｇ    1/16     　　　Ｄ
   Ｂ６０Ｒ   21/00     ６２８Ｅ

【手続補正書】
【提出日】平成30年1月26日(2018.1.26)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】請求項１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【請求項１】
　自車両に搭載され、自車両の運動を制御する車両制御装置（１０）であって、
　進路変更先の車線において、該車線を走行する他車両の運動に基づいて、未来において
該車線を走行する他車両が存在しない領域を表す目標領域を探索し、該目標領域について
の運動を推定する目標運動推定部（Ｓ１９０）と、
　前記目標領域の運動と自車両の運動とを一致させるために必要となる自車両の制御量を
、前記目標領域に合流するための目標制御量として設定する制御量設定部（Ｓ２２０，Ｓ
２３０，Ｓ３１０，Ｓ３２０）と、
　前記設定された目標制御量に従って自車両の運動を制御する運動制御部（Ｓ３２０）と
、
　を備えた車両制御装置。
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