
(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　

所定の駆動トルクを発生せしめるとともに上限車速を越え
ないように制動力を付与する車速制御 路面の傾斜状態を判定し、そ
れに応じて前記車速制御 動作状態を設定することを特徴とする走行制御装置。
【請求項２】
　前記制御部は、停車設定時の車両加速度から傾斜状態の判定を行うことを特徴とする請
求項１記載の 装置。
【請求項３】
　前記制御部は、駆動力、制動力から推定される推定加速度と実加速度の偏差から傾斜状
態の判定を行うことを特徴とする請求項１記載の 装置。
【請求項４】
　前記制御部は、実制動力と車両加速度から推定した制動力との偏差から傾斜状態の判定
を行うことを特徴とする請求項１記載の 装置。
【請求項５】
　前記制御部は、前記所定の駆動トルクで所定車速以上の走行ができないと判定した場合
には前記車速制御 を禁止する請求項１～４のいずれかに記載の 装置。
【請求項６】
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設定された目標駐車位置へと到達する経路を設定し、その経路に沿った移動をするため
に操舵機構の作動を制御する制御部を備える駐車支援装置において、
　前記制御部は、駐車支援時に

を実行するとともに、
の
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　前記制御部は、所定の制動力を付与しても前記上限車速以上に達すると判定した場合に
は前記車速制御 を禁止する請求項１～４のいずれかに記載の 装置。
【請求項７】
　前記制御部は、判定した路面の傾斜状態に応じて前記所定の駆動トルクを調整すること
を特徴とする請求項１～６のいずれかに記載の 装置。
【請求項８】

前記車速制御 の可否に応じて駐車支援動作の可否を設定することを特徴とする
駐車支援装置。

【請求項９】
　

【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】
　本発明は、 に関し、特に 駆動力を付与しつつ、制動力を制御
して車速を調整する 装置に関する。
【０００２】
【従来の技術】
車両の走行時に車速を所定の範囲に制御する各種の技術が知られており、比較的高速の車
速領域では、アクセル開度を自動調整することで所定の車速を得るオートクルーズ装置等
が知られている。緩速走行時の車速制御技術としては、例えば、特開平１０－２７８８２
５号公報に開示されている技術が知られている。この技術はクリープ走行を利用して自動
駐車を行うものであり、車速の制御は、基本的に運転者がブレーキ操作により実行するも
のであるが、自動駐車に適した車速範囲を越えた場合には報知手段により運転者に報知す
ることで運転者の適切なブレーキ操作を促すものである。
【０００３】
【発明が解決しようとする課題】
ところで、路面に傾斜がある場合には、重力加速度の影響で車両が加速・減速しようとす
るため、これを考慮して制動力を付与する必要がある。特開平１０－２９７５２０号公報
では、車両に付与されている制動力・駆動力を監視して、適切な車速範囲が得られる制動
力・駆動力から外れる場合には自動駐車を中断する技術が開示されている。しかし、所定
の車速範囲が得られる場合であっても、傾斜の大きな下り坂では、車両が重力によって加
速するため適切な車速を維持するために必要な制動力が大きくなり、制動系への負荷が大
きくなるばかりでなく、特に、制動力を必要とする低速域の活用が困難になる。また、傾
斜の大きな上り坂では、車両が重力によって減速するため、車速を維持するために必要な
制動力は低下するが、制動力を付与しない場合の最高車速自体が低下してしまい、アクセ
ル操作を必要とすることとなり、ブレーキ操作のみでの上限速度付近の活用が困難になる
。このように、いずれの場合でもブレーキ操作のみでは十分な車速範囲を得ることができ
なくなる。
【０００４】
　そこで本発明は、 走行制御 装置を提
供することを課題とする。
【０００５】
【課題を解決するための手段】
　上記課題を解決するため、本発明に係る 装置は

所定の駆動トルクを発
生せしめるとともに上限車速を越えないように制動力を付与する車速制御

路面の傾斜状態を し、それに応じて車速制御 動作状態を設定することを特徴
とする。
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　 の実行 請
求項５、６のいずれかに記載の

運転者の制動力操作入力に応じて前記車速制御における車速調整を実行することを特徴
とする請求項１～８のいずれかに記載の駐車支援装置。

駐車支援装置 支援走行時に
機能を備える駐車支援

特に駐車支援に適した を行うことが可能な駐車支援

駐車支援 、設定された目標駐車位置へと
到達する経路を設定し、その経路に沿った移動をするために操舵機構の作動を制御する制
御部を備える駐車支援装置において、この制御部は、駐車支援時に

を実行するとと
もに、 判定 の



【０００６】
路面の傾斜状態を判定して、判定した路面の傾斜状態に応じて車速制御モードを実行する
か否か、実行する場合の条件等の動作状態を設定することにより、車速制御モードを実行
する際には、運転者がブレーキ操作のみで停止状態から設定上限車速までの車速範囲を確
実に活用できるようになる。なお、具体的に傾斜角そのものを判定する必要はなく、傾斜
状態に対応して車速制御モードの設定を行えば足りる。
【０００７】
この傾斜状態の判定は、停車設定時の車速または加速度から、あるいは、駆動力、制動力
から推定される推定加速度と実加速度の偏差、あるいは、実制動力と車両加速度から推定
した制動力との偏差から判定を行うことが好ましい。このようにすると、傾斜の度合いに
対応する重力加速度の路面成分やこれに対応する過剰な制動力を用いて路面の傾斜の度合
いを判定することができる。
【０００８】
判定した路面の傾斜状態では、所定の駆動トルクで所定車速以上での走行ができないと判
定した場合には、上限車速付近の車速領域を活用することが困難であるから、車速制御モ
ードの動作を禁止することが好ましい。
【０００９】
また、判定した路面の傾斜状態では、所定の制動力を付与しても上限車速以上に達すると
判定した場合には、停止および微速走行付近の車速領域を活用することが困難であるから
、車速制御モードの動作を禁止することが好ましい。
【００１０】
判定した路面の傾斜状態に応じてこの所定の駆動トルクを調整することが好ましい。付与
する駆動トルクを調整することで制動系に過剰な負担のかからない制動力範囲で所定の車
速範囲内での車速調整を行うことができる。
【００１１】
　車速制御モードの動作の可否に応じて駐車支援動作の可否を設定する 。
【００１２】
　このようにすると、路面の傾斜状態が大きく、車速範囲の十分な活用ができない場合に
は 支援を禁止するので、自動操舵装置が追従しきれない急勾配の下り坂やブレーキ

のみでは十分な車速が維持できない急勾配の上り坂では駐車支援操作を行わないことで
システムへの負荷を抑制できる。
【００１３】
【発明の実施の形態】
以下、添付図面を参照して本発明の好適な実施の形態について詳細に説明する。説明の理
解を容易にするため、各図面において同一の構成要素に対しては可能な限り同一の参照番
号を附し、重複する説明は省略する。
【００１４】
　図１は本発明に係る駐車支援装置１００のブロック構成図である。この駐車支援装置１
００は 走行制御装置１１０に加えて、自動操舵装置１２０を備えており、制御装置であ
る駐車支援ＥＣＵ１により制御される。駐車支援ＥＣＵ１は、ＣＰＵ、ＲＯＭ、ＲＡＭ、
入力信号回路、出力信号回路、電源回路などにより構成され、走行制御装置１１０の制御
を行う走行制御部１０と自動操舵装置の制御を行う操舵制御部１１とを有している。この
走行制御部１０と操舵制御部１１とは駐車支援ＥＣＵ１内でハード的に区分されていても
よいが、ハード的には同一のＣＰＵ、ＲＯＭ、ＲＡＭ等を用い、ソフト的に区分されてい
てもよい。
【００１５】
走行制御装置１１０は、前述した走行制御部１０と制動系、駆動系により構成される。制
動系は各輪へ付与する制動力をブレーキＥＣＵ３１によって電子制御する電子制御ブレー
キ（ＥＣＢ）システムであって、アクチュエータ３４により各輪に配置された油圧ブレー
キのホイルシリンダ３８へ付加されるブレーキ油圧を調整することで制動力を調整する。
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ブレーキＥＣＵ３１には、各輪に配置されてその車輪速を検出する車輪速センサ３２と、
車両の加速度を検出する加速度センサ３３、アクチュエータ３４内に配置されており、内
部およびホイルシリンダ３８に付加される油圧を検出する図示していない油圧センサ群、
ブレーキペダル３７とアクチュエータ３４との間に接続されているマスタシリンダ３５の
油圧を検出するマスタシリンダ（Ｍ／Ｃ）油圧センサ３６の各出力信号が入力されている
。
【００１６】
駆動系を構成するエンジン２２はエンジンＥＣＵ２１によって制御され、エンジンＥＣＵ
２１とブレーキＥＣＵ３１は走行制御部１０と相互に情報を通信して協調制御を行う。こ
こで、エンジンＥＣＵ２１には、トランスミッションのシフト状態を検出するシフトセン
サ１２の出力が入力されている。
【００１７】
自動操舵装置１２０は、ステアリングホイール４０とステアリングギヤ４１との間に配置
されたパワーステアリング装置を兼ねる駆動モータ４２と、ステアリングの変位量を検出
する変位センサ４３とを備え、操舵制御部１１は駆動モータ４２の駆動を制御するととも
に、変位センサ４３の出力信号が入力されている。
【００１８】
走行制御部１０と操舵制御部２０とを備える駐車支援ＥＣＵ１には、車両後方の画像を取
得するための後方カメラ１５で取得した画像信号と、駐車支援にあたって運転者の操作入
力を受け付ける入力手段１６の出力信号が入力されるとともに、運転者に対して画像によ
り情報を表示するモニタ１３と、音声により情報を提示するスピーカー１４が接続されて
いる。
【００１９】
図２はこの装置を用いた駐車支援制御の概要を説明する図である。車両５が図に示される
位置から５ａに示される位置へ移動して路肩６３に沿って駐車されている車両６１と６２
の間にいわゆる縦列駐車を行う場合を例に説明する。
【００２０】
まず、車両５を図に示される位置に移動した後、運転者はモニタ１３に表示されている後
方カメラ１５で撮像した画像を見ながら、入力手段１６を操作することにより、駐車支援
モードを設定し、画面上に表示されている駐車枠を図の５ａの位置に移動させることで、
目標駐車位置の設定を行う。以下、車両の重心位置をＰ（ｘ，ｙ）とし、目標駐車位置５
ａの重心位置をＰｔ（ｘ t，ｙ t）で表す。
【００２１】
駐車支援ＥＣＵ１は、画像認識処理によりＰｔ（ｘ t，ｙ t）を求める。Ｐｔ（ｘ t，ｙ t）
は例えば現在の車両位置Ｐ（ｘ，ｙ）を原点とする相対座標として求めてもよい。次に、
駐車支援ＥＣＵ１はＰ（ｘ，ｙ）からＰｔ（ｘ t，ｙ t）に至る最適な車両重心の経路５１
を求め、この経路５１を採るために必要な操舵操作と重心位置に対応する操舵角変化とし
て算出する。
【００２２】
運転者がブレーキペダル３７を踏み込んで、シフトレバーを操作して後退にセットすると
、駐車支援ＥＣＵ１の走行制御部１０は、エンジンＥＣＵ２１にエンジン２２をトルクア
ップするよう指示する。これにより、エンジン２２は通常のアイドル時より高い回転数で
回転することにより、駆動力の高いトルクアップ状態に移行する。このため、アクセル操
作を行うことなく、ブレーキペダル３７のみで調整できる車速範囲が拡大し、車両のコン
トロール性が向上する。
【００２３】
そして、運転者がブレーキペダル３７を戻すと、そのペダル開度に応じてアクチュエータ
３４によってホイルシリンダ３８に付与されるホイルシリンダ油圧（ブレーキ油圧）が調
整され、各輪に付与される制動力を調整することで車速を調整する。このとき、車輪速セ
ンサ３２で検出している車速が上限車速を超えないようアクチュエータ３４で各ホイルシ
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リンダ３８に付与するブレーキ油圧を調整することで制動力を付与して上限車速のガード
を行う。
【００２４】
操舵制御部１１は、変位センサ４３の出力を監視しながら、駆動モータ４２を制御してス
テアリングギヤ４１を操作して舵角が駐車支援ＥＣＵ１で求めた舵角変位に合致するよう
制御する。こうして設定した経路に沿った移動が行われるので、運転者は進路上の安全確
認と車速調整に専念することができる。進路上に障害物や歩行者等が存在した場合は、運
転者がブレーキペダル３７を踏み込むと、それに応じた制動力がブレーキＥＣＵ３１の制
御によりアクチュエータ３４を経てホイルシリンダ３８へと付与されるので安全に減速、
停止することができる。
【００２５】
本実施形態の駐車支援装置においては、駐車支援制御の開始に先立って坂道判定を行い、
動作設定を行うことを特徴とする。以下、この動作設定処理のいくつかの例を具体的に説
明する。
【００２６】
図３は第１の動作設定処理ルーチンを説明するフローチャートであり、この処理は、入力
手段１６で駐車支援モードを設定した直後の車両停止状態の間に行われる。ステップＳ１
では車輪速センサ３２から読み込んだ各車輪の車輪速ｗ F R～ｗ R Lと、加速度センサ３３か
ら読み込んだ車体前後方向の加速度ａが読み込まれる。ステップＳ２では、各車輪の車輪
速ｗ F R～ｗ R Lから車速Ｖを演算する。ステップＳ３では、車速Ｖの絶対値と閾値Ｖ thとを
比較する。ここでＶ thは十分に小さい（例えば、０．５ｋｍ／ｈ）速度であり、０ｋｍ／
ｈに設定してもよい。
【００２７】
車速Ｖの絶対値がＶ th以下であれば、実質的な停止状態と判定してステップＳ４へと移行
する。車速Ｖの絶対値がＶ thを越えている場合にはステップＳ５へと移行してモニタ１３
やスピーカー１４を介して運転者に車両を停止させるよう指示し、所定の時間待機した後
、再びステップＳ１へと戻る。これにより、車両を確実に停止させて正確な判定を行うこ
とができる。
【００２８】
ステップＳ４では、加速度ａの絶対値と閾値ａ thとを比較する。停止状態において、加速
度センサ３３で検出される加速度は重力加速度ｇの路面方向の成分であり、路面の傾斜角
をθとすると、ｇｓｉｎθであり、傾斜角θが大きいほど大きくなる。そこで、ステップ
Ｓ４で加速度ａの絶対値がａ th以上と判定された場合には、ステップＳ６へと移行して、
モニタ１３、スピーカー１４を介して運転者に駐車支援装置１００の動作条件外であるこ
とを報知し、ステップＳ７で駐車支援装置１００の運転禁止フラグＸａｐに１をセットし
て処理を終了する。この場合には、上述の駐車支援制御は解除される。
【００２９】
路面の傾斜角が大きく、重力加速度ｇの路面方向成分が大きい場合には、上り坂において
は車速を高めることが困難になり、下り坂においては車速を低下させるのに必要な制動力
が増大してしまうため、車速が高くなりがちで自動操舵装置が追従しきれないケースが起
こりうるが、このように路面の傾斜角が大きい場合には駐車支援を解除することで、シス
テムへの負荷を軽減するとともに、運転者に適切な操作を促すことができる。
【００３０】
一方、ステップＳ４で加速度ａの絶対値がａ th未満と判定された場合には、システムの動
作条件を満たしているとして、ステップＳ８へ移行し、駐車支援装置１００の運転禁止フ
ラグＸａｐに０をセットして処理を終了する。この場合には、引き続いて上述した駐車支
援制御が行われる。
【００３１】
次に、第２の動作設定処理ルーチンについて図４を参照して説明する。図４はこの第２の
動作設定処理ルーチンを説明するフローチャートである。この処理は、駐車支援処理中に
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所定のタイミングで繰り返し実行されるものであり、駐車支援制御は、この処理ルーチン
内で運転禁止フラグＸａｐに０がセットされている場合のみ続行され、１がセットされる
と、中断・解除される。なお、駐車支援設定時のＸａｐの初期値は０である。
【００３２】
ステップＳ１１では車輪速センサ３２から読み込んだ各車輪の車輪速ｗ F R～ R Lと加速度セ
ンサ３３から読み込んだ車体前後方向の加速度ａ actが読み込まれる。ステップＳ１２で
は、各車輪の車輪速ｗ F R～ R Lから車速Ｖを演算する。ステップＳ１３では、車速Ｖの絶対
値と閾値Ｖ thとを比較する。ここでＶ thは十分に小さい（例えば、０．５ｋｍ／ｈ）速度
であるが、第１の動作設定処理の場合とは異なり、後述の減速度、加速度算出のためには
移動中である必要があるため、０ｋｍ／ｈに設定することはできない。
【００３３】
車速Ｖの絶対値がＶ th以下であれば、実質的な停止状態と判定してその後の判定処理をス
キップして終了する。車速Ｖの絶対値がＶ thを越えている場合にはステップＳ１４へと移
行して、アクチュエータ３４内、あるいはホイルシリンダ３８に配置されている図示して
いない油圧センサの出力であるブレーキ油圧から制動による減速度ａ bを求める。また、
エンジンＥＣＵ２１からエンジン２２の回転数を基にした駆動トルク情報を受信し、駆動
トルクによる加速度ａ dを求める。
【００３４】
ステップＳ１５では、求めた加速度ａ dと減速度ａ bとの差分を取ることにより推定加速度
ａ calを求め、さらに推定加速度ａ calと実加速度ａ actとの偏差Δａを求める。
【００３５】
次のステップＳ１６では、求めた偏差Δａの絶対値と閾値Δａ thとを比較する。路面の傾
斜角θが０の平坦路においては、推定加速度ａ calと実加速度ａ actの値はほぼ一致するた
め、偏差Δａは０になるはずである。Δａの絶対値が大きい値を採るということは、推定
加速度ａ calに加えて作用している重力加速度ｇの路面方向成分ｇｓｉｎθが大きいこと
、つまり路面の傾斜角θが大きいことを意味する。
【００３６】
そこで、ステップＳ１６で偏差Δａの絶対値が閾値Δａ th以上と判定された場合には、ス
テップＳ１７へと移行して、モニタ１３、スピーカー１４を介して運転者に駐車支援装置
１００の動作条件外であることを報知し、ステップＳ１８で駐車支援装置１００の運転禁
止フラグＸａｐに１をセットして処理を終了する。この結果、駐車支援制御は解除される
。
【００３７】
本制御では、自動駐車実行中に路面の傾斜角が大きい位置に移動した場合でもそれを判定
して駐車支援を解除することで、システムへの負荷を軽減するとともに、運転者に適切な
操作を促すことができるので確実な処理が行える。
【００３８】
一方、ステップＳ１６で偏差Δａの絶対値がΔａ th未満と判定された場合には、システム
の動作条件を満たしているとして、ステップＳ１９へ移行し、駐車支援装置１００の運転
禁止フラグＸａｐに０をセットして処理を終了する。この場合には、上述した駐車支援制
御が継続される。
【００３９】
次に、第３の動作設定処理ルーチンについて図５を参照して説明する。図５はこの第３の
動作設定処理ルーチンを説明するフローチャートである。この処理は、駐車支援処理中に
所定のタイミングで繰り返し実行されるものであり、駐車支援制御は、この処理ルーチン
内で運転禁止フラグＸａｐに０がセットされている場合のみ続行され、１がセットされる
と、中断・解除される。なお、駐車支援設定時のＸａｐの初期値は０である。ここでは、
トルクアップの量を可変する制御を行う点が第１、２の動作設定処理ルーチンと相違する
。
【００４０】
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ステップＳ２１では車輪速センサ３２から読み込んだ各車輪の車輪速ｗ F R～ R Lと加速度セ
ンサ３３から読み込んだ車体前後方向の加速度ａとアクチュエータ３４内、あるいはホイ
ルシリンダ３８に配置されている図示していない油圧センサの出力であるブレーキ油圧Ｐ
が読み込まれる。ステップＳ２２では、各車輪の車輪速ｗ F R～ R Lから車速Ｖを演算する。
ステップＳ２３では、車速Ｖの絶対値と閾値Ｖ thとを比較する。ここでＶ thは十分に小さ
い（例えば、０．５ｋｍ／ｈ）速度であるが、第１の動作設定処理の場合とは異なり、後
述の推定油圧算出のためには移動中である必要があるため、０ｋｍ／ｈに設定することは
できない。
【００４１】
車速Ｖの絶対値がＶ th以下であれば、実質的な停止状態と判定してその後の判定処理をス
キップして終了する。車速Ｖの絶対値がＶ thを越えている場合にはステップＳ２４へと移
行して、現在の加速度ａから推定される制動油圧Ｐ calを求め、さらに実際の油圧Ｐと求
めた推定油圧Ｐ calとの差分（ΔＰ）を計算する。ここで算出される制動油圧Ｐ calは、平
坦路を通常のトルク状態（トルクアップ状態ではない状態）で走行しているときの加速度
と制動油圧との関係から設定されている。
【００４２】
ステップＳ２５では、求めたΔＰが閾値ΔＰ thを越えていないかを判定する。越えていた
場合には、推定油圧より大きな油圧を付与する必要のある制動系に負担がかかっている状
態、具体的には、重力によって加速している下り坂の状態であると判定して、所定のトル
クダウン処理を行う。
【００４３】
具体的には、ステップＳ２６へと移行して、現在がトルクアップ状態か否かを判定する。
トルクアップ状態の場合には、ステップＳ２７に移行して、現在のトルクアップ量を所定
量減らし、処理を終了する。一方、ステップＳ２６で既にトルクアップが解除されている
場合には、ステップＳ２８へと移行してモニタ１３、スピーカー１４を介して運転者に駐
車支援装置１００の動作条件外であることを報知し、ステップＳ２９で駐車支援装置１０
０の運転禁止フラグＸａｐに１をセットして処理を終了する。
【００４４】
一方、ステップＳ２５で、ΔＰが閾値ΔＰ th以下と判定された場合には、ステップＳ３０
へと移行し、ΔＰが閾値－ΔＰ th未満になっていないかを判定する。未満と判定された場
合には、実際に付与される油圧が推定油圧より著しく小さい油圧で済んでいる状態、具体
的には、重力によって減速している上り坂であると判定して、所定のトルクアップ処理を
行う。
【００４５】
具体的には、ステップＳ３１へと移行して、現在が設定可能な最大のトルクアップ状態か
否かを判定する。最大のトルクアップ状態に設定されていない場合には、ステップＳ３２
に移行して、現在のトルクアップ量を所定量増やし、処理を終了する。一方、ステップＳ
３１で既に最大のトルクアップ状態に設定されている場合には、ステップＳ２８へと移行
してモニタ１３、スピーカー１４を介して運転者に駐車支援装置１００の動作条件外であ
ることを報知し、ステップＳ２９で駐車支援装置１００の運転禁止フラグＸａｐに１をセ
ットして処理を終了する。
【００４６】
また、ステップＳ３０で、ΔＰが閾値－ΔＰ th以上であると判定された場合には、他の処
理をスキップして処理を終了する。この場合は、トルクアップ状態は以前の状態で維持さ
れる。
【００４７】
この処理が繰り返される結果、トルクアップ状態で下り坂を走行し、制動力が過剰な場合
にはトルクアップを徐々に軽減することで、過大な制動力が付与されるのを防止し、制動
系への負担を抑制する。そして、トルクアップを解除しても制動系に負担がかかるような
急勾配の下り坂においては、駐車支援制御を解除して運転者に報知することで、過剰な制
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動力を付与した状態で駐車支援を継続することがなくなる。
【００４８】
一方、上り坂走行時に、トルクアップが不足している場合には、トルクアップを徐々に増
大することで、十分な加速度を得て、上限車速まで確実に活用することができるようにす
る。上限車速まで到達することが困難な急勾配の上り坂においては、駐車支援制御を解除
して運転者に報知することで、車速範囲を十分に活用できない状態で駐車支援を継続する
ことがなくなる。
【００４９】
この結果、システムへの負荷を軽減するとともに、運転者に適切な操作を促すことができ
るので運転者は確実な駐車操作が行える。
【００５０】
図６は、本処理で用いた加速度ａと制動油圧Ｐとの関係を示す図である。実油圧ＰがＰ ca
l－ΔＰ th以上でＰ cal＋ΔＰ thの間に入っている場合には、低速域では過剰な制動力が必
要なく、上限速度まで活用が可能であるとともに、加速・発進性も維持されるので、トル
クアップ状態をそのままで維持する。これに対して、実油圧ＰがＰ cal－ΔＰ th以下の場
合には、制動力は過剰でないが、十分な加速度が得られず、上限速度までの活用が困難で
あり、加速・発進性も低下するのでトルクアップが可能な場合には、トルクアップを行い
、トルクアップが設定された上限に達している場合には、駐車支援を解除する。反対に、
実油圧ＰがＰ cal＋ΔＰ th以上の場合には、制動力が過剰なため、トルクダウンが可能な
場合には、トルクダウンを行うことで、駆動力を低下させて、必要な制動力を減少させる
。そして、トルクアップが解除されており、これ以上のトルクダウンが無理な場合には、
駐車支援を解除する。
【００５１】
以上の３つの処理は組み合わせることが可能であり、また、第３の処理におけるトルクア
ップ状態の可変処理を第１、第２の処理に組み込んでもよい。
【００５２】
以上の説明では、上り坂の場合と、下り坂の場合で判定閾値の絶対値を同一とする例を説
明してきたが、上り坂と下り坂とでそれぞれ判定閾値を異ならせてもよい。例えば、上り
坂の場合には、最大トルクアップ状態で上限車速が得られない場合を基に、下り坂の場合
には、上限車速を維持するのに必要な制動力が所定値以上となる場合を基に判定閾値を設
定することが好ましい。このようにすると、停止状態から上限車速までの車速領域の活用
が可能となり、かつ、過剰な制動力付与を抑制できる。
【００５３】
　以上の説明では、自動操舵機能を有する駐車支援装置における実施例を説明してきたが
、操舵を自動的に切り替えるのではなく、運転者に対して適切な操舵量を指示する操舵ガ
イダンスを行う駐車支援装置でも同様に用いることができる
【００５４】
【発明の効果】
　以上説明したように本発明によれば、路面の傾斜状態に応じて走行制御の可否、その動
作状態を設定できるので、過剰な制動力を付与することなく、駆動力を確保することで、
停止状態から上限車速までの車速範囲を確実に活用できるため、制動系への負担が軽減さ
れ、車両のコントロール性も維持できる。
【図面の簡単な説明】
【図１】　本発明に 駐車支援装置の概略構成図である。
【図２】　図１の装置における駐車支援制御の概要を説明する図である。
【図３】　本発明に係る 装置の第１の動作設定処理ルーチンを説明するフローチ
ャートである。
【図４】　本発明に係る 装置の第２の動作設定処理ルーチンを説明するフローチ
ャートである。
【図５】　本発明に係る 装置の第３の動作設定処理ルーチンを説明するフローチ
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ャートである。
【図６】　加速度ａと制動油圧Ｐとの関係を示す図である。
【符号の説明】
　１…駐車支援ＥＣＵ、１０…走行制御部、１１…操舵制御部、１２…シフトセンサ、１
３…モニタ、１４…スピーカー、１５…後方カメラ、１６…入力手段、２１…エンジンＥ
ＣＵ、２２…エンジン、３１…ブレーキＥＣＵ、３２…車輪速センサ、３３…加速度セン
サ、３４…アクチュエータ、３５…マスタシリンダ、３６…油圧センサ、３７…ブレーキ
ペダル、３８…ホイルシリンダ、４０…ステアリングホイール、４１…ステアリングギヤ
、４２…駆動モータ、４３…変位センサ、５…車両、６１、６２…他車、１００…駐車支
援装置、１１０…走行制御装置、１２０…自動操舵装置。 10
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【 図 ３ 】 【 図 ４ 】

【 図 ５ 】 【 図 ６ 】
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