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【国際特許分類】
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【手続補正書】
【提出日】平成28年8月18日(2016.8.18)
【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】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両に搭載され、前記車両の位置に応じた走行速度を設定して前記車両を走行させる走
行制御装置であって、
　制限速度開始位置で所定の減速完了速度とするための複数の位置での制限速度を設定す
る車両速度制限部から、現在位置を基準とした前方位置までの複数の相対位置と当該複数
の相対位置それぞれが示す前方位置における各制限速度情報とを示す制限情報を取得する
制限情報取得部と、
　車両の現在位置を取得する現在位置取得部と、
　車両の現在速度を取得する現在速度取得部と、
　取得した制限情報と、現在位置と、現在速度とに基づいて、制限情報から得られる各位
置における制限速度が所定速度低い速度となる走行曲線を生成する走行曲線生成部と、
　生成した走行曲線と、現在位置とに基づいて速度指令を生成する速度指令部と、
　を備える走行制御装置。
【請求項２】
　前記制限情報取得部は、現在位置を基準とした前方位置までの複数の相対位置と当該複
数の相対位置それぞれが示す前方位置における各制限速度情報を配列として含む前記制限
情報を取得し、
　前記走行曲線生成部は、当該制限情報に基づいて走行曲線を生成する
　請求項１に記載の走行制御装置。
【請求項３】
　前記制限情報取得部は、現在位置から前方位置までの相対位置の配列のうち代表的な速
度に対する配列のみを含む制限情報を取得し、
　前記走行曲線生成部は、当該制限情報に基づいて走行曲線を生成する
　請求項１または請求項２に記載の走行制御装置。
【請求項４】
　前記制限情報取得部は、現在位置から減速完了位置までの相対位置と、速度と、保証減
速度とを含む制限情報を取得し、
　前記走行曲線生成部は、当該制限情報に基づいて走行曲線を生成する
　請求項１または請求項２に記載の走行制御装置。
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【請求項５】
　制限速度開始位置で所定の減速完了速度とするための各位置での制限速度を設定する車
両速度制限部と、
　前記車両速度制限部から、現在位置を基準とした前方位置までの複数の相対位置と当該
複数の相対位置それぞれが示す前方位置における各制限速度情報とを示す制限情報を取得
する制限情報取得部と、
　車両の現在位置を取得する現在位置取得部と、
　車両の現在速度を取得する現在速度取得部と、
　取得した制限情報と、現在位置と、現在速度とに基づいて、制限情報から得られる各位
置における制限速度が所定速度低い速度となる走行曲線を生成する走行曲線生成部と、
　生成した走行曲線と、現在位置とに基づいて速度指令を生成する速度指令部と、
　を備える車両。
【請求項６】
　制限速度開始位置で所定の減速完了速度とするための各位置での制限速度を設定する車
両速度制限部と、
　前記車両速度制限部から、現在位置を基準とした前方位置までの複数の相対位置と当該
複数の相対位置それぞれが示す前方位置における各制限速度情報とを示す制限情報を取得
する制限情報取得部と、
　車両の現在位置を取得する現在位置取得部と、
　車両の現在速度を取得する現在速度取得部と、
　取得した制限情報と、現在位置と、現在速度とに基づいて、制限情報から得られる各位
置における制限速度が所定速度低い速度となる走行曲線を生成する走行曲線生成部と、
　生成した走行曲線と、現在位置とに基づいて速度指令を生成する速度指令部と、
　を備える車両と、
　を備える交通システム。
【請求項７】
　車両に搭載され、前記車両の位置に応じた走行速度を設定して前記車両を走行させる走
行制御装置の制御方法であって、
　前記走行制御装置の制限情報取得部が、制限速度開始位置で所定の減速完了速度とする
ための各位置での制限速度を設定する前記走行制御装置の車両速度制限部から、現在位置
を基準とした前方位置までの複数の相対位置と当該複数の相対位置それぞれが示す前方位
置における各制限速度情報とを示す制限情報を取得し、
　前記走行制御装置の現在位置取得部が、車両の現在位置を取得し、
　前記走行制御装置の現在速度取得部が、車両の現在速度を取得し、
　前記走行制御装置の走行曲線生成部が、取得した制限情報と、現在位置と、現在速度と
に基づいて、制限情報から得られる各位置における制限速度が所定速度低い速度となる走
行曲線を生成し、
　前記走行制御装置の速度指令部が、生成した走行曲線と、現在位置とに基づいて速度指
令を生成する制御方法。
【請求項８】
　車両に搭載され、前記車両の位置に応じた走行速度を設定して前記車両を走行させる走
行制御装置のコンピュータを、
　制限速度開始位置で所定の減速完了速度とするための各位置での制限速度を設定する車
両速度制限部から、現在位置を基準とした前方位置までの複数の相対位置と当該複数の相
対位置それぞれが示す前方位置における各制限速度情報とを示す制限情報を取得する制限
情報取得手段と、
　車両の現在位置を取得する現在位置取得手段と、
　車両の現在速度を取得する現在速度取得手段と、
　取得した制限情報と、現在位置と、現在速度とに基づいて、制限情報から得られる各位
置における制限速度が所定速度低い速度となる走行曲線を生成する走行曲線生成手段と、
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　生成した走行曲線と、現在位置とに基づいて速度指令を生成する速度指令手段
　として機能させるプログラム。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００６
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００６】
　本発明の第１の態様によれば、走行制御装置は、車両に搭載され、前記車両の位置に応
じた走行速度を設定して前記車両を走行させる走行制御装置である。走行制御装置は、制
限情報取得部と、現在位置取得部と、現在速度取得部と、走行曲線生成部と、速度指令部
と、を備える。制限情報取得部は、制限速度開始位置で所定の減速完了速度とするための
複数の位置での制限速度を設定する車両速度制限部から、現在位置を基準とした前方位置
までの複数の相対位置と当該複数の相対位置それぞれが示す前方位置における各制限速度
情報とを示す制限情報を取得する。現在位置取得部は、車両の現在位置を取得する。現在
速度取得部は、車両の現在速度を取得する。走行曲線生成部は、取得した制限情報と、現
在位置と、現在速度とに基づいて、制限情報から得られる各位置における制限速度が所定
速度低い速度となる走行曲線を生成する。速度指令部は、生成した走行曲線と、現在位置
とに基づいて速度指令を生成する。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００７
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００７】
　本発明の第２の態様によれば、前記走行制御装置が備える前記制限情報取得部は、現在
位置を基準とした前方位置までの複数の相対位置と当該複数の相対位置それぞれが示す前
方位置における各制限速度情報を配列として含む前記制限情報を取得する。前記走行制御
装置が備える前記走行曲線生成部は、当該制限情報に基づいて走行曲線を生成する。
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００８】
　本発明の第３の態様によれば、前記走行制御装置が備える前記制限情報取得部は、現在
位置から前方位置までの相対位置の配列のうち代表的な速度に対する配列のみを含む制限
情報を取得する。前記走行制御装置が備える前記走行曲線生成部は、当該制限情報に基づ
いて走行曲線を生成する。
【手続補正５】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００９
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００９】
　本発明の第４の態様によれば、前記走行制御装置が備える前記制限情報取得部は、現在
位置から減速完了位置までの相対位置と、速度と、保証減速度とを含む制限情報を取得す
る。前記走行制御装置が備える前記走行曲線生成部は、当該制限情報に基づいて走行曲線
を生成する。
【手続補正６】
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【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１０
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１０】
　本発明の第５の態様によれば、車両は、車両速度制限部と、走行制御装置とを備える。
車両速度制限部は、制限速度開始位置で所定の減速完了速度とするための各位置での制限
速度を設定する。走行制御装置は、制限情報取得部と、現在位置取得部と、現在速度取得
部と、走行曲線生成部と、速度指令部と、を備える。制限情報取得部は、前記車両速度制
限部から、現在位置を基準とした前方位置までの複数の相対位置と当該複数の相対位置そ
れぞれが示す前方位置における各制限速度情報とを示す制限情報を取得する。現在位置取
得部は、車両の現在位置を取得する。現在速度取得部は、車両の現在速度を取得する。走
行曲線生成部は、取得した制限情報と、現在位置と、現在速度とに基づいて、制限情報か
ら得られる各位置における制限速度が所定速度低い速度となる走行曲線を生成する。速度
指令部は、生成した走行曲線と、現在位置とに基づいて速度指令を生成する。
【手続補正７】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１１】
　本発明の第６の態様によれば、交通システムは、車両と、地上ＡＴＰ装置とを備える。
車両は、車両速度制限部と、制限情報取得部と、走行制御装置とを備える。走行制御装置
は、現在位置取得部と、現在速度取得部と、走行曲線生成部と、速度指令部と、を備える
。車両速度制限部は、制限速度開始位置で所定の減速完了速度とするための各位置での制
限速度を設定する。制限情報取得部は、前記車両速度制限部から、現在位置を基準とした
前方位置までの複数の相対位置と当該複数の相対位置それぞれが示す前方位置における各
制限速度情報とを示す制限情報を取得する。現在位置取得部は、車両の現在位置を取得す
る。現在速度取得部は、車両の現在速度を取得する。走行曲線生成部は、取得した制限情
報と、現在位置と、現在速度とに基づいて、制限情報から得られる各位置における制限速
度が所定速度低い速度となる走行曲線を生成する。速度指令部は、生成した走行曲線と、
現在位置とに基づいて速度指令を生成する。地上ＡＴＰ装置は、前記車両速度制限部に前
記制限速度開始位置を出力する。
【手続補正８】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１２
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１２】
　本発明の第７の態様によれば、制御方法は、車両に搭載され、前記車両の位置に応じた
走行速度を設定して前記車両を走行させる走行制御装置の制御方法であって、前記走行制
御装置の制限情報取得部が、制限速度開始位置で所定の減速完了速度とするための各位置
での制限速度を設定する前記走行制御装置の車両速度制限部から、現在位置を基準とした
前方位置までの複数の相対位置と当該複数の相対位置それぞれが示す前方位置における各
制限速度情報とを示す制限情報を取得し、前記走行制御装置の現在位置取得部が、車両の
現在位置を取得し、前記走行制御装置の現在速度取得部が、車両の現在速度を取得し、前
記走行制御装置の走行曲線生成部が、取得した制限情報と、現在位置と、現在速度とに基
づいて、制限情報から得られる各位置における制限速度が所定速度低い速度となる走行曲
線を生成し、前記走行制御装置の速度指令部が、生成した走行曲線と、現在位置とに基づ
いて速度指令を生成する制御方法である。
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【手続補正９】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１３
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１３】
　本発明の第８の態様によれば、プログラムは、車両に搭載され、前記車両の位置に応じ
た走行速度を設定して前記車両を走行させる走行制御装置のコンピュータを、制限速度開
始位置で所定の減速完了速度とするための各位置での制限速度を設定する車両速度制限部
から、現在位置を基準とした前方位置までの複数の相対位置と当該複数の相対位置それぞ
れが示す前方位置における各制限速度情報とを示す制限情報を取得する制限情報取得手段
と、車両の現在位置を取得する現在位置取得手段と、車両の現在速度を取得する現在速度
取得手段と、取得した制限情報と、現在位置と、現在速度とに基づいて、制限情報から得
られる各位置における制限速度が所定速度低い速度となる走行曲線を生成する走行曲線生
成手段と、生成した走行曲線と、現在位置とに基づいて速度指令を生成する速度指令手段
として機能させるプログラムである。
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