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(57)【要約】
【課題】運転者が感じる明るさの変化に対応する運転者
自身の順応性を向上させる。
【解決手段】現走行路での明るさから予測走行路での明
るさへの変化に対して運転者の瞳孔の大きさの変化が追
従できない場合には、車両１０が予測走行路での走行と
なる前に、予測走行路での明るさに応じた瞳孔の大きさ
に運転者の瞳孔の大きさが近づけられるように運転者が
感じる明るさが徐々に変化させられるので、予測走行路
での明るさに対して前以て瞳孔の大きさが変化させられ
て運転者の目が慣らされる。よって、運転者が感じる明
るさの変化に対応する運転者自身の順応性を向上させる
ことができる。
【選択図】図３
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両が走行すると予測される走行路を決定する走行路予測部と、
　運転者が感じると推定される前記予測される走行路での明るさを取得する予測走行路環
境取得部と、
　前記運転者が感じていると推定される現在の走行路での明るさを取得する現走行路環境
取得部と、
　前記現在の走行路での明るさから前記予測される走行路での明るさへの変化に対して前
記運転者の瞳孔の大きさの変化が追従できるか否かを判定する順応可否判定部と、
　前記運転者の瞳孔の大きさの変化が追従できないと判定された場合には、前記車両が前
記予測される走行路での走行となる前に、前記予測される走行路での明るさに応じた瞳孔
の大きさに前記運転者の瞳孔の大きさが近づけられるように前記運転者が感じる明るさを
徐々に変化させる順応制御部と
　を、含むことを特徴とする車両の制御装置。

【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、運転者が感じる明るさの変化に対応することが可能な車両の制御装置に関す
るものである。
【背景技術】
【０００２】
　運転者が感じる明るさの変化に対応することが可能な車両の制御装置が良く知られてい
る。例えば、特許文献１に記載された防眩装置がそれである。この特許文献１には、自車
両の現在位置、進行方向の絶対方位、現在の太陽の位置情報、運転者の視点位置等に基づ
いて、運転者の視点位置に対する太陽の日射方向を演算し、その日射方向が前面窓ガラス
を透過して運転者の目へ日光が入射する方向にあり、且つ、運転者の瞳孔の大きさの変化
に基づいて運転者の目への日光の入射が検知された場合には、前面窓ガラスに設けられた
遮光部材の光透過率を低下させることが開示されている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２００５－１７８４８４号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　ところで、車両の進路を予測して、事前に遮光部材の光透過率を低下させておくことも
考えられる。運転者が感じる明るさの変化に対応する為に、事前に又は事後に遮光部材の
光透過率を低下させるなどすることは、運転者自身が走行環境の変化に速やかに対応でき
ないことに対処する方法である。走行環境の変化に対応する運転者自身の順応性を向上さ
せる方法が望まれる。
【０００５】
　本発明は、以上の事情を背景として為されたものであり、その目的とするところは、運
転者が感じる明るさの変化に対応する運転者自身の順応性を向上させることができる車両
の制御装置を提供することにある。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　第１の発明の要旨とするところは、（ａ）車両が走行すると予測される走行路を決定す
る走行路予測部と、（ｂ）運転者が感じると推定される前記予測される走行路での明るさ
を取得する予測走行路環境取得部と、（ｃ）前記運転者が感じていると推定される現在の
走行路での明るさを取得する現走行路環境取得部と、（ｄ）前記現在の走行路での明るさ
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から前記予測される走行路での明るさへの変化に対して前記運転者の瞳孔の大きさの変化
が追従できるか否かを判定する順応可否判定部と、（ｅ）前記運転者の瞳孔の大きさの変
化が追従できないと判定された場合には、前記車両が前記予測される走行路での走行とな
る前に、前記予測される走行路での明るさに応じた瞳孔の大きさに前記運転者の瞳孔の大
きさが近づけられるように前記運転者が感じる明るさを徐々に変化させる順応制御部とを
、含むことにある。
【発明の効果】
【０００７】
　前記第１の発明によれば、現在の走行路での明るさから予測される走行路での明るさへ
の変化に対して運転者の瞳孔の大きさの変化が追従できない場合には、その予測される走
行路での走行となる前に、その予測される走行路での明るさに応じた瞳孔の大きさに運転
者の瞳孔の大きさが近づけられるように運転者が感じる明るさが徐々に変化させられるの
で、予測される走行路での明るさに対して前以て瞳孔の大きさが変化させられて運転者の
目が慣らされる。よって、運転者が感じる明るさの変化に対応する運転者自身の順応性を
向上させることができる。
【図面の簡単な説明】
【０００８】
【図１】本発明が適用される車両の概略構成を説明する図である。
【図２】車両における各種制御の為の制御機能及び制御系統の要部を説明する図である。
【図３】電子制御装置の制御作動の要部すなわち運転者が感じる明るさの変化に対応する
運転者自身の順応性を向上させる為の制御作動を説明するフローチャートである。
【発明を実施するための形態】
【０００９】
　以下、本発明の実施例を図面を参照して詳細に説明する。
【実施例】
【００１０】
　図１は、本発明が適用される車両１０の概略構成を説明する図である。図２は、車両１
０における各種制御の為の制御機能及び制御系統の要部を説明する図である。
【００１１】
　図１，図２において、車両１０は、動力源１２、駆動輪１４、動力源１２の動力を駆動
輪１４へ伝達する動力伝達装置１６を備えている。又、車両１０は、フロントガラス２０
（ウインドシールドガラスと同意）、可視光透過率変更装置２２、サンバイザー２４、サ
ンルーフ２６、サンルーフカバー２８、ステアリングホイール３０、室内ランプ３２、タ
ーンシグナルランプ３４、ナビゲーションシステム４０、車載カメラ５０、送受信機６０
等を備えている。
【００１２】
　可視光透過率変更装置２２は、フロントガラス２０の上部の領域に設けられている。可
視光透過率変更装置２２は、後述する電子制御装置７０からの指令によって日光等の光の
透過率が変更させられることで、フロントガラス２０を介して車室内に入射する光を減衰
することができる。可視光透過率変更装置２２は、例えば液晶パネル等の可視光の透過率
を変更することが可能な装置である。
【００１３】
　サンバイザー２４は、フロントガラス２０の上部の領域の一部分においてフロントガラ
ス２０を介して車室内に入射する光を遮る平板状の部材である。サンバイザー２４は、そ
の車室内に入射する光を遮る遮光位置と、フロントガラス２０の領域から外れた非遮光位
置とに移動可能に車室内の天井部分に設けられている。サンバイザー２４は、後述する電
子制御装置７０からの指令によって、車両１０が備えるアクチュエータ２４ａにより作動
させられ得る。
【００１４】
　サンルーフカバー２８は、サンルーフ２６を介して車室内に入射する光を遮る平板状の
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部材である。サンルーフカバー２８は、サンルーフ２６の全面の領域を覆って車室内に入
射する光を遮る遮光位置と、サンルーフ２６の全面又は一部の領域から外れた非遮光位置
とに移動可能に車室内の天井部分に設けられている。サンルーフカバー２８は、後述する
電子制御装置７０からの指令によって、車両１０が備えるアクチュエータ２８ａにより作
動させられ得る。
【００１５】
　室内ランプ３２は、車室内に設けられた、車室内を照射するランプである。車室内を照
射するランプは複数種類あるが、本実施例では、室内ランプ３２は、その複数種類のラン
プのうちの運転者の瞳孔の大きさに影響を与えるランプであり、一つ又は複数個設けられ
ている。室内ランプ３２は、車室内特には運転席周辺を照射するものでも良いし、又は運
転者に向けて照射するものでも良い。室内ランプ３２は、後述する電子制御装置７０から
の指令によって照度が変更させられ得る。
【００１６】
　ナビゲーションシステム４０は、例えば記憶媒体に記憶された道路地図情報を用いて公
知のナビゲーション制御を実行する機能を有している。この記憶媒体には、例えば道路地
図情報により特定される複数のポイント間を結ぶ複数の区間としての各リンク毎に、その
ポイントにより定義される始点座標及び終点座標、走行路情報としての平均曲率や平均勾
配、一般道や高速道路や一方通行などの道路種別、交差点や直線路における通過点などの
各ポイントにおける情報、などが記憶されている。
【００１７】
　車載カメラ５０は、車両１０の前方の走行路等を撮影するカメラである。又、車載カメ
ラ５０は、車室内を撮影する機能を有していても良い。
【００１８】
　送受信機６０は、車両１０とは別に存在する、車両１０とは別の車外装置としてのセン
ター１００と通信する機器である。後述する電子制御装置７０は、センター１００との間
で、送受信機６０を介して各種情報を送受信する。センター１００は、サーバとしての機
能を有しており、各種情報を、受け付けたり、処理したり、解析したり、蓄積したり、提
供したりする。センター１００は、車両１０との間でと同様に、車両１０とは別の他車両
１１０ａ，１１０ｂ，…（特に区別しない場合には他車両１１０という）との間で、各種
情報を送受信する。他車両１１０は、基本的には車両１０と同様の機能を有している。
【００１９】
　又、車両１０は、車両１０の制御装置を含むコントローラとしての電子制御装置７０を
備えている。電子制御装置７０は、例えばＣＰＵ、ＲＡＭ、ＲＯＭ、入出力インターフェ
ース等を備えた所謂マイクロコンピュータを含んで構成されており、ＣＰＵはＲＡＭの一
時記憶機能を利用しつつ予めＲＯＭに記憶されたプログラムに従って信号処理を行うこと
により車両１０の各種制御を実行する。
【００２０】
　電子制御装置７０には、車両１０に備えられた各種センサや各装置等（例えばナビゲー
ションシステム４０、車載カメラ５０、送受信機６０、車速センサ９０、ステアリングセ
ンサ９２、光センサ９４、レインセンサ９５、ＧＰＳアンテナなどを含む位置センサ９６
、ターンシグナルランプスイッチ９７、ワイパースイッチ９８など）から各種信号等（例
えば道路地図情報や走行路に関する情報等を表す信号であるナビ情報Ｉnavi、車両１０前
方の周囲の状況や車室内の状況に関する情報等を表す信号である車両周囲情報Ｉard、セ
ンター１００から送信された他車両１１０に関する情報や走行環境に関する情報等を表す
信号であるセンター情報Ｉcnt、車速Ｖ、ステアリングホイール３０の操舵角θsw及び操
舵方向Ｄsw、運転席周辺の照度Ｉlx、雨滴量Ｑrain、ＧＰＳ信号等により示される地表又
は地図上における車両１０の位置情報Ｉvp、ターンシグナルランプ３４を点滅させる為の
操作部材が右左折を指示するように運転者によって操作された状態を示す信号である右タ
ーンシグナルオンＴＳonr及び左ターンシグナルオンＴＳonl、フロントワイパーを作動さ
せる為の操作部材が運転者によって操作された状態を示す信号であるワイパーオンＷonな
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ど）が、それぞれ供給される。
【００２１】
　又、電子制御装置７０からは、車両１０に備えられた各装置（例えば可視光透過率変更
装置２２、アクチュエータ２４ａ、アクチュエータ２８ａ、室内ランプ３２、ターンシグ
ナルランプ３４、送受信機６０など）に各種指令信号（例えば可視光透過率変更装置２２
における可視光の透過率を制御する為の透過率制御信号Ｓp、サンバイザー２４の作動を
制御する為のサンバイザー制御指令信号Ｓsv、サンルーフカバー２８の開閉を制御する為
のサンルーフ制御指令信号Ｓsr、室内ランプ３２の照度を制御する為の室内ランプ制御指
令信号Ｓrl、ターンシグナルランプ３４の点滅を制御する為のターンシグナル制御指令信
号Ｓts、センター１００へ送信する車両１０に関する情報等を表す信号である自車両情報
Ｉviなど）が、それぞれ出力される。
【００２２】
　ところで、右折又は左折時やコーナー走行時等で進行方向が変更されたり又はトンネル
から出たときなどで、日光が直接的に運転者の目に入射したり又は外界の明るさが急に明
るくなったりするような、外界の明るさの暗から明への変化に対して、運転者の瞳孔の開
から閉への変化が追いつかない場合が考えられる。つまり、運転者が感じる明るさの暗か
ら明への変化に対して、運転者の目が慣れるのに時間を要する場合がある。尚、このよう
な現象は、外界の明るさの明から暗への変化に対して、運転者の瞳孔の閉から開への変化
が追いつかない場合も考えられる。
【００２３】
　これに対して、電子制御装置７０は、外界の明るさが暗から明へ又は明から暗へ変化し
たときに運転者の瞳孔の変化が追いつかない事態が予測される場合は、事前に、運転者の
目を慣らすように運転者が感じる明るさを徐々に変化させて、運転者の瞳孔の大きさを外
界の明るさの変化後の瞳孔の大きさ側に変化させる。つまり、電子制御装置７０は、外界
の明るさの変化に対して運転者の瞳孔の大きさの変化が追いつかない場合は、外界の明る
さの変化を予測し、前以て、運転者の瞳孔の大きさを外界の明るさの変化後の瞳孔の大き
さに近づける。これは、運転者が感じる明るさが変化することに対応する運転者自身の順
応性を向上させるものであり、可視光透過率変更装置２２の透過率を変化させたり又はサ
ンバイザー２４によってフロントガラス２０を介して車室内に入射する光量を変化させた
りするなどの、外界の明るさの変化に運転者自身が速やかに対応できないことに対処する
方法とは異なるものである。
【００２４】
　電子制御装置７０は、上述したような運転者自身の順応性を向上させるという制御機能
を実現する為に、走行路予測手段すなわち走行路予測部７２、走行環境取得手段すなわち
走行環境取得部７４、順応可否判定手段すなわち順応可否判定部７６、順応制御手段すな
わち順応制御部７８、及び状態判定手段すなわち状態判定部８０を備えている。
【００２５】
　走行路予測部７２は、車両１０が走行すると予測される走行路を決定する。つまり、走
行路予測部７２は、車両１０の今後の進路を予測する。車両１０が走行すると予測される
走行路は、車両１０が今後走行すると予測される走行路であって、例えば進路方向が変化
する場合にその進路方向の変化後の走行路、運転者が感じる明るさが変化する場合に運転
者自身の順応性を向上させる制御を開始する必要があるとして予め定められた進路方向の
所定距離先の走行路などであり、本実施例では予測走行路と称する。走行路予測部７２は
、例えば車両１０の位置情報Ｉvp、ナビ情報Ｉnavi、車速Ｖ、ステアリングホイール３０
の操舵角θsw及び操舵方向Ｄsw、右ターンシグナルオンＴＳonr及び左ターンシグナルオ
ンＴＳonlなどに基づいて予測走行路を決定する。ナビ情報Ｉnaviは、例えばナビゲーシ
ョンシステム４０の公知の機能である走行路の誘導、トンネルの出口や入口までの予測距
離などを含んでいる。
【００２６】
　走行環境取得部７４は、運転者が感じると推定される予測走行路での明るさを取得する
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予測走行路環境取得手段すなわち予測走行路環境取得部８２と、運転者が感じていると推
定される現在の走行路での明るさを取得する現走行路環境取得手段すなわち現走行路環境
取得部８４とを機能的に備えている。前記現在の走行路は、車両１０が現在位置している
走行路であり、本実施例では現走行路と称する。
【００２７】
　走行環境取得部７４は、例えば車両周囲情報Ｉard、センター情報Ｉcnt、運転席周辺の
照度Ｉlx、雨滴量Ｑrain、ワイパーオンＷonなどに基づいて、予測走行路を含む車両１０
位置周辺の天候を取得する。走行環境取得部７４は、例えば現在の年月日、現在の時刻な
どに基づいて太陽の位置を取得する。走行環境取得部７４は、例えば予測走行路、ナビ情
報Ｉnaviなどに基づいて、予測走行路での車両１０の方位すなわち車両進行方向を取得す
る。走行環境取得部７４は、例えば車両１０の位置情報Ｉvp、ナビ情報Ｉnaviなどに基づ
いて、現走行路での車両１０の方位を取得する。
【００２８】
　予測走行路環境取得部８２は、例えば予測走行路での車両１０位置周辺の天候、予測走
行路での車両１０の方位、太陽の位置などに基づいて、運転者が感じると推定される予測
走行路での明るさを取得する。運転者が感じる明るさは、例えば運転者の瞳孔の大きさに
対応した、複数段階の数値化された値が用いられる。例えば、運転者の瞳孔の大きさが最
も大きくされるような運転者が最も暗いと感じる明るさが「１」とされ、運転者の瞳孔の
大きさが最も小さくされるような運転者が最も明るいと感じる明るさすなわち運転者が最
も眩しいと感じる明るさが「１０」とされる。例えば、予測走行路での天候、予測走行路
での車両１０の方位、太陽の位置などに基づいて日光が直接的に運転者の目に入ると判断
されると、予測走行路での明るさは例えば１０又は１０に近い値とされる。予測走行路環
境取得部８２は、例えばセンター情報Ｉcntに、予測走行路を走行している他車両１１０
における車載カメラによる情報である車両周囲情報が含まれている場合には、その車両周
囲情報を用いて予測走行路での明るさを取得しても良い。
【００２９】
　現走行路環境取得部８４は、例えば現走行路での車両１０位置周辺の天候、現走行路で
の車両１０の方位、太陽の位置、運転席周辺の照度Ｉlxなどに基づいて、運転者が感じて
いると推定される現走行路での明るさを取得する。現走行路環境取得部８４は、例えば車
載カメラ５０による情報である車両周囲情報Ｉardを用いて現走行路での明るさを取得し
ても良い。
【００３０】
　順応可否判定部７６は、現走行路環境取得部８４により取得された現走行路での明るさ
から予測走行路環境取得部８２により取得された予測走行路での明るさへの変化に対して
運転者の瞳孔の大きさの変化が追従できるか否かを判定する。例えば、順応可否判定部７
６は、現走行路での明るさと予測走行路での明るさとの差が所定値以上であるか否かに基
づいて、現走行路での明るさから予測走行路での明るさへの変化に対して運転者の瞳孔の
大きさの変化が追従できない状態であるか否かを判定する。前記所定値は、例えば明るさ
が急変したときに瞳孔の大きさの変化が追従可能な程度となる明るさの差の予め定められ
た上限値である。
【００３１】
　順応制御部７８は、順応可否判定部７６により運転者の瞳孔の大きさの変化が追従でき
ないと判定された場合には、車両１０が予測走行路での走行となる前に、予測走行路環境
取得部８２により取得された予測走行路での明るさに応じた瞳孔の大きさに運転者の瞳孔
の大きさが近づけられるように運転者が感じる明るさを徐々に変化させる瞳孔順応制御を
実行する。順応制御部７８は、例えば運転者が現走行路で感じる明るさが予測走行路での
明るさへ向けて徐々に変化させられるように、室内ランプ３２の照度を徐々に変化させる
室内ランプ制御指令信号Ｓrlを室内ランプ３２へ出力することで、及び／又は、可視光透
過率変更装置２２の光の透過率を徐々に変化させる透過率制御信号Ｓpを可視光透過率変
更装置２２へ出力することで、及び／又は、サンルーフカバー２８の移動位置を徐々に変
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化させるサンルーフ制御指令信号Ｓsrをアクチュエータ２８ａへ出力することで、及び／
又は、サンバイザー２４の移動位置を徐々に変化させるサンバイザー制御指令信号Ｓsvを
アクチュエータ２４ａへ出力することで、瞳孔順応制御を実行する。例えば、現走行路で
の明るさから予測走行路での明るさへの変化が暗から明への変化である場合には、上記瞳
孔順応制御において、室内ランプ制御指令信号Ｓrlは室内ランプ３２の照度を徐々に明る
い側に変化させるものであり、透過率制御信号Ｓpは可視光透過率変更装置２２の光の透
過率を徐々に上げるものであり、サンルーフ制御指令信号Ｓsrはサンルーフカバー２８が
非遮光位置になければサンルーフカバー２８を徐々に非遮光位置側へ移動させるものであ
り、サンバイザー制御指令信号Ｓsvはサンバイザー２４が非遮光位置になければサンバイ
ザー２４を非遮光位置側へ徐々に移動させるものである。現走行路での明るさから予測走
行路での明るさへの変化が明から暗への変化である場合には、上記瞳孔順応制御において
、上述した暗から明への変化である場合とは逆の態様が実行される。
【００３２】
　順応制御部７８は、瞳孔順応制御では、例えば車速Ｖが高車速である程、運転者が現走
行路で感じる明るさを予測走行路での明るさへ向けて徐々に変化させるときの変化速度を
速くする。
【００３３】
　順応制御部７８は、瞳孔順応制御では、例えば運転者に明るさの変化が気が付かれ難い
程度の変化速度として予め定められた所定変化速度の範囲内で、運転者が現走行路で感じ
る明るさを予測走行路での明るさへ向けて徐々に変化させる。但し、予測走行路が右左折
時等で日光が直接的に目に入るような急激な明るさの変化となるような予測走行路である
場合及び／又は予測走行路における外界の明るさの変化が運転者による運転に影響を及ぼ
し易いような明るさの変化となる場合には、順応制御部７８は、運転者に明るさの変化が
気が付かれても良いような上記所定変化速度を超える変化速度で、運転者が現走行路で感
じる明るさを予測走行路での明るさへ向けて徐々に変化させても良い。
【００３４】
　順応制御部７８は、予測走行路での走行となったら、又は、予測走行路での走行となる
直前となったら、瞳孔順応制御の実行を終了する。
【００３５】
　状態判定部８０は、順応制御部７８による瞳孔順応制御が実行されたときに、予測走行
路において運転者の瞳孔の変化が間に合わない状態であるか否かを判定する。特には、状
態判定部８０は、現走行路での明るさから予測走行路での明るさへの変化が暗から明への
変化であるときに対応した、順応制御部７８による瞳孔順応制御が実行されたときに、予
測走行路において運転者の瞳孔の開から閉への変化が間に合わない状態であるか否かを判
定する。
【００３６】
　順応制御部７８は、状態判定部８０により予測走行路において運転者の瞳孔の変化が間
に合わない状態であると判定された場合には、瞳孔順応制御の実行終了後に、可視光透過
率変更装置２２の光の透過率を瞳孔順応制御での変化とは反対となる方へ速やかに変化さ
せる透過率制御信号Ｓpを可視光透過率変更装置２２へ出力することで、及び／又は、サ
ンルーフカバー２８の移動位置を瞳孔順応制御での変化とは反対となる方へ速やかに変化
させるサンルーフ制御指令信号Ｓsrをアクチュエータ２８ａへ出力することで、及び／又
は、サンバイザー２４の移動位置を瞳孔順応制御での変化とは反対となる方へ速やかに変
化させるサンバイザー制御指令信号Ｓsvをアクチュエータ２４ａへ出力することで、軽減
措置制御を実行する。特には、順応制御部７８は、現走行路での明るさから予測走行路で
の明るさへの変化が暗から明への変化であるときに、状態判定部８０により予測走行路に
おいて運転者の瞳孔の開から閉への変化が間に合わない状態であると判定された場合には
、瞳孔順応制御の実行終了後に、可視光透過率変更装置２２の光の透過率を速やかに下げ
る透過率制御信号Ｓpを可視光透過率変更装置２２へ出力することで、及び／又は、サン
ルーフカバー２８を速やかに遮光位置側へ移動させるサンルーフ制御指令信号Ｓsrをアク
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チュエータ２８ａへ出力することで、及び／又は、サンバイザー２４を速やかに遮光位置
側へ移動させるサンバイザー制御指令信号Ｓsvをアクチュエータ２４ａへ出力することで
、軽減措置制御を実行する。
【００３７】
　状態判定部８０は、順応可否判定部７６により運転者の瞳孔の大きさの変化が追従でき
ないと判定されて順応制御部７８により瞳孔順応制御が開始された場合には、走行路予測
部７２により決定された予測走行路での走行となるか否かを判定する、すなわち車両１０
の進路が走行路予測部７２による予測通りであったか否かを判定する。
【００３８】
　順応制御部７８は、瞳孔順応制御の開始後に、状態判定部８０により予測走行路での走
行となると判定された場合には、その瞳孔順応制御を継続して実行する。一方で、順応制
御部７８は、瞳孔順応制御の開始後に、状態判定部８０により予測走行路での走行となら
ないと判定された場合には、その瞳孔順応制御を終了し、その瞳孔順応制御によって徐々
に変化させた運転者が感じる明るさを、瞳孔順応制御開始前の状態へ向けて徐々に変化さ
せる。
【００３９】
　図３は、電子制御装置７０の制御作動の要部すなわち運転者が感じる明るさの変化に対
応する運転者自身の順応性を向上させる為の制御作動を説明するフローチャートであり、
例えば繰り返し実行される。
【００４０】
　図３において、先ず、走行路予測部７２の機能に対応するステップ（以下、ステップを
省略する）Ｓ１０において、例えば予測走行路が決定される。つまり、車両１０の進路が
予測される。次いで、走行環境取得部７４（予測走行路環境取得部８２、現走行路環境取
得部８４）の機能に対応するＳ２０において、走行環境として、運転者が感じると推定さ
れる予測走行路での明るさ及び運転者が感じていると推定される現走行路での明るさが取
得される。次いで、順応可否判定部７６の機能に対応するＳ３０において、上記Ｓ２０で
取得された現走行路での明るさから上記Ｓ２０で取得された予測走行路での明るさへの変
化に対して運転者の瞳孔の大きさの変化が追従できるか否かが判定される。つまり、右左
折等により、運転者の瞳孔の変化が外界の変化に追い付かない状態になり得るか否かが判
定される。このＳ３０の判断が否定される場合は本ルーチンが終了させられる。このＳ３
０の判断が肯定される場合は順応制御部７８の機能に対応するＳ４０において、前記瞳孔
順応制御が開始させられる。次いで、状態判定部８０の機能に対応するＳ５０において、
上記Ｓ１０で決定された予測走行路での走行となるか否かが判定される。すなわち、車両
１０の進路がＳ１０での予測通りであったか否かが判定される。このＳ５０の判断が肯定
される場合は順応制御部７８の機能に対応するＳ６０において、前記瞳孔順応制御が継続
させられる。一方で、上記Ｓ５０の判断が否定される場合は順応制御部７８の機能に対応
するＳ７０において、前記瞳孔順応制御が終了させられ、前記瞳孔順応制御によって徐々
に変化させた運転者が感じる明るさが瞳孔順応制御開始前の状態へ向けて徐々に変化させ
られる。
【００４１】
　上述のように、本実施例によれば、現走行路での明るさから予測走行路での明るさへの
変化に対して運転者の瞳孔の大きさの変化が追従できない場合には、車両１０が予測走行
路での走行となる前に、予測走行路での明るさに応じた瞳孔の大きさに運転者の瞳孔の大
きさが近づけられるように運転者が感じる明るさが徐々に変化させられるので、予測走行
路での明るさに対して前以て瞳孔の大きさが変化させられて運転者の目が慣らされる。よ
って、運転者が感じる明るさの変化に対応する運転者自身の順応性を向上させることがで
きる。
【００４２】
　以上、本発明の実施例を図面に基づいて詳細に説明したが、本発明はその他の態様にお
いても適用される。
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【００４３】
　例えば、前述の実施例において、サンルーフカバー２８に替えて、フロントガラス２０
に設けられた可視光透過率変更装置２２と同等の可視光透過率変更装置をサンルーフ２６
の全面に設けても良い。又、ドアガラスすなわちサイドガラス等のフロントガラス２０以
外の各種ガラスの一部又は全部にも、可視光透過率変更装置２２と同等の可視光透過率変
更装置を各種ガラスの一部又は全面に設けても良い。順応制御部７８は、例えばサンルー
フ２６や各種ガラスに設けられた可視光透過率変更装置の光の透過率を徐々に変化させる
ことで、瞳孔順応制御を実行しても良い。このようにしても、前記瞳孔順応制御が適切に
実行され得る。
【００４４】
　また、前述の実施例では、センター１００から送信されたセンター情報Ｉcntに含まれ
る他車両１１０における車両周囲情報を利用して予測走行路での明るさを取得することを
例示したが、この態様に限らない。例えば、他車両１１０からその車両周囲情報を直接的
に受信しても良い。この場合、車両１０とは別の車外装置には、センター１００の他に、
他車両１１０が含まれる。又、送受信機６０は、他車両１１０と通信する機器でもある。
【００４５】
　尚、上述したのはあくまでも一実施形態であり、本発明は当業者の知識に基づいて種々
の変更、改良を加えた態様で実施することができる。
【符号の説明】
【００４６】
１０：車両
７０：電子制御装置（制御装置）
７２：走行路予測部
７６：順応可否判定部
７８：順応制御部
８２：予測走行路環境取得部
８４：現走行路環境取得部
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