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(57)【要約】
【課題】交差点で右左折を行なうか否かの特定精度の低
下を抑制する。
【解決手段】交差点Ｃｒ１～Ｃｒ５における車両Ｍ１の
右左折の動作を制御する車両制御装置１０は、車両の方
向指示器２５０の動作状態を検出する指示器状態検出部
３０と、車両の走行道路における道路情報を検出する道
路情報検出部２０と、検出された方向指示器の動作状態
と道路情報とに応じて、車両が交差点で右左折を行なう
か否か、の確認を車両の乗員に対して行なう確認部５０
と、検出された方向指示器の動作状態および道路情報と
、確認の結果とのうちの少なくとも一方を用いて、車両
が交差点で右左折を行なうか否か、を特定する特定部６
０と、を備える。
【選択図】図１



(2) JP 2020-4333 A 2020.1.9

10

20

30

40

50

【特許請求の範囲】
【請求項１】
　交差点（Ｃｒ１～Ｃｒ５）における車両（Ｍ１）の右左折の動作を制御する車両制御装
置（１０）であって、
　前記車両の方向指示器（２５０）の動作状態を検出する指示器状態検出部（３０）と、
　前記車両の走行道路における道路情報を検出する道路情報検出部（２０）と、
　検出された前記方向指示器の動作状態と前記道路情報とに応じて、前記車両が前記交差
点で右左折を行なうか否か、の確認を前記車両の乗員に対して行なう確認部（５０）と、
　検出された前記方向指示器の動作状態および前記道路情報と、前記確認の結果とのうち
の少なくとも一方を用いて、前記車両が前記交差点で右左折を行なうか否か、を特定する
特定部（６０）と、
　を備える、
　車両制御装置。
【請求項２】
　請求項１に記載の車両制御装置において、
　前記道路情報は、前記車両の走行車線に関する走行車線情報を含む、
　車両制御装置。
【請求項３】
　請求項１または請求項２に記載の車両制御装置において、
　前記確認部は、検出された前記方向指示器の動作状態と前記道路情報とが、前記車両が
前記交差点で右左折を行なう可能性があると判断すべき予め定められた第１条件を満たす
場合に、前記確認を行なう、
　車両制御装置。
【請求項４】
　請求項２に従属する請求項３に記載の車両制御装置において、
　前記第１条件は、前記方向指示器の動作状態が点灯状態であり、且つ、前記方向指示器
の操作方向側に隣接車線がある、との条件を含む、
　車両制御装置。
【請求項５】
　請求項１から請求項４までのいずれか一項に記載の車両制御装置において、
　前記確認部は、検出された前記方向指示器の動作状態と前記道路情報とが、前記車両が
前記交差点で右左折を行なうと判断すべき予め定められた第２条件を満たす場合に、前記
確認を行なわない、
　車両制御装置。
【請求項６】
　請求項５に記載の車両制御装置において、
　前記道路情報は、前記交差点までの前記車両の距離の情報を含み、
　前記第２条件は、前記距離が予め定められた値以下である、との条件を含む、
　車両制御装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本開示は、車両制御装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来から、交差点での車両の右左折動作を支援して制御する車両制御装置が知られてい
る。特許文献１には、方向指示器がオンとなったことを含む支援開始条件が成立すると、
右左折動作を支援するための情報報知を行なう技術が開示されている。
【先行技術文献】
【特許文献】
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【０００３】
【特許文献１】特開２０１２－１４１６５５号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　特許文献１では、方向指示器がオンとなったことを支援開始条件としている。このため
、例えば車線変更等、交差点での右左折以外の目的で方向指示器がオンにされる場合には
、不必要な右左折動作支援が行なわれてしまうという問題があった。しかし、交差点で右
左折を行なうために方向指示器がオンにされているのか、交差点での右左折以外の目的で
方向指示器がオンにされているのかを区別することは容易ではなく、交差点で右左折を行
なうか否かの特定精度の低下を抑制できる技術が望まれている。
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　本開示は、上述の課題の少なくとも一部を解決するためになされたものであり、以下の
形態として実現することが可能である。
【０００６】
　本開示の一形態によれば、車両制御装置（１０）が提供される。この車両制御装置は、
　交差点（Ｃｒ１～Ｃｒ５）における車両（Ｍ１）の右左折の動作を制御する車両制御装
置であって；前記車両の方向指示器（２５０）の動作状態を検出する指示器状態検出部（
３０）と；前記車両の走行道路における道路情報を検出する道路情報検出部（２０）と；
検出された前記方向指示器の動作状態と前記道路情報とに応じて、前記車両が前記交差点
で右左折を行なうか否か、の確認を前記車両の乗員に対して行なう確認部（５０）と；検
出された前記方向指示器の動作状態および前記道路情報と、前記確認の結果とのうちの少
なくとも一方を用いて、前記車両が前記交差点で右左折を行なうか否か、を特定する特定
部（６０）と；を備える。
【０００７】
　この形態の車両制御装置によれば、方向指示器の動作状態と道路情報とに応じて、車両
が交差点で右左折を行なうか否かの確認を車両の乗員に対して行ない、その確認結果と、
方向指示器の動作状態および道路情報とのうちの少なくとも一方を用いて、車両が交差点
で右左折を行なうか否かを特定するので、交差点で右左折を行なうか否かの特定精度の低
下を抑制できる。
【０００８】
　本開示は、種々の形態で実現することも可能である。例えば、車両制御装置を備える車
両、車両制御方法、これらの装置や方法を実現するためのコンピュータプログラム等の形
態で実現することができる。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
【図１】車両制御装置の概略構成を示すブロック図である。
【図２】第１実施形態における車両制御処理の手順を示すフローチャートである。
【図３】ステップＳ１２０の結果がＮＯである状況を示す説明図である。
【図４】ステップＳ１２５の結果がＹＥＳである状況を示す説明図である。
【図５】ステップＳ１３０の結果がＮＯである状況を示す説明図である。
【図６】ステップＳ１３５の結果がＹＥＳである状況を示す説明図である。
【図７】第２実施形態における車両制御処理の手順を示すフローチャートである。
【図８】第３実施形態における車両制御処理の手順を示すフローチャートである。
【図９】ステップＳ１３０の結果がＹＥＳである状況を示す説明図である。
【図１０】第４実施形態における車両制御処理の手順を示すフローチャートである。
【図１１】ステップＳ１３５の結果がＹＥＳである状況を示す説明図である。
【発明を実施するための形態】
【００１０】
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Ａ．第１実施形態：
Ａ－１．装置構成：
　図１に示す、本開示の一実施形態における車両制御装置１０は、車両Ｍ１に搭載されて
、かかる車両Ｍ１が交差点を走行する際の走行を制御する。なお、車両制御装置１０は、
交差点を走行する際に限らず、他の任意の走行状況において、車両Ｍ１を制御してもよい
。本実施形態では、車両Ｍ１を「自車両Ｍ１」とも呼ぶ。本実施形態において、自車両Ｍ
１は、エンジンを搭載した車両である。また、自車両Ｍ１は、自動運転を実行可能な車両
であり、自動運転と手動運転とが切り替え可能に構成されている。「自動運転」とは、エ
ンジン制御とブレーキ制御と操舵制御とを、乗員に代わって自動的に実行する運転を意味
する。「手動運転」とは、エンジン制御のための操作（アクセルペダルの踏込）と、ブレ
ーキ制御のための操作（ブレーキベダルの踏込）と、操舵制御のための操作（ステアリン
グホイールの回転）とを、乗員が実行する運転を意味する。以降では、車両が左側走行す
ることを定めた交通法規に従って、自車両Ｍ１の自動運転が実行されている場合を説明す
る。
【００１１】
　本実施形態の車両制御装置１０は、マイコンやメモリを搭載したＥＣＵ（Electronic C
ontrol Unit）により構成されている。車両制御装置１０は、監視センサ７０、情報取得
装置８０、動作制御装置１００および右左折専用スイッチ２６０と、ＣＡＮ（Controller
 Area Network）等の車載ネットワークを介して互いに接続されている。
【００１２】
　監視センサ７０は、自車両Ｍ１の周囲の物体を検出するセンサにより構成されている。
「自車両Ｍ１の周囲」には、自車両Ｍ１の前方と側方と後方とが含まれる。監視センサ７
０は、画像センサ７１と、電波レーダ７２と、レーザレーダ７３と、超音波センサ７４と
を有する。画像センサ７１は、撮像カメラにより構成され、自車両Ｍ１の少なくとも前方
の撮像画像を取得する。本実施形態の撮像カメラは、ステレオカメラであるが、ステレオ
カメラに代えて単眼カメラであってもよい。電波レーダ７２は、照射した電波の反射波を
検出することにより、自車両Ｍ１の周囲における物体の存否、かかる物体と自車両Ｍ１と
の距離、物体の位置、物体の大きさ、物体の形状および物体の自車両Ｍ１に対する相対速
度等を検出する。レーザレーダ７３は、赤外線のレーザ光を用いることにより、電波レー
ダ７２と同様に、自車両Ｍ１の周囲における物体の存否等を検出する。超音波センサ７４
は、超音波を用いることにより、電波レーダ７２と同様に、自車両Ｍ１の周囲における物
体と自車両Ｍ１との距離等を検出する。
【００１３】
　情報取得装置８０は、自動運転のための各種の支援情報を取得する。情報取得装置８０
は、ＧＮＳＳ受信機８１と、ナビゲーション装置８２と、無線通信装置８３とを有する。
ＧＮＳＳ受信機８１は、ＧＮＳＳ（Global Navigation Satellite System）を構成する人
工衛星から受信する航法信号に基づいて、自車両Ｍ１の現在位置（経度・緯度）を検出す
る。ナビゲーション装置８２は、乗員により予め設定された目的地情報と、ＧＮＳＳ受信
機８１により検出される自車両Ｍ１の現在位置とに基づいて、自動運転における予定ルー
トを決定する。予定ルートの決定や修正のために、ＧＮＳＳ受信機８１に加えて、ジャイ
ロセンサ等のセンサを用いてもよい。ナビゲーション装置８２は、ダイナミックマップを
有している。ダイナミックマップは、道幅や車線等の静的な地図情報に加え、渋滞情報等
の動的な情報を有している。無線通信装置８３は、高度道路交通システム（Intelligent 
Transport System）との無線通信と、他の車両との車車間通信と、道路設備に設置された
路側無線機との路車間通信とを実行する。これにより、自車両Ｍ１の状況や周囲の状況に
関する状況情報を交換できる。
【００１４】
　動作制御装置１００は、自車両Ｍ１の動作を制御する機能部である。本実施形態におい
て、動作制御装置１００は、エンジンＥＣＵ１１０と、ブレーキＥＣＵ１２０と、操舵Ｅ
ＣＵ１３０と、インターフェースＥＣＵ１４０と、方向指示器ＥＣＵ１５０とを備える。
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【００１５】
　エンジンＥＣＵ１１０は、エンジン２１０の動作を制御する。具体的には、図示しない
各種アクチュエータを制御することにより、スロットルバルブの開閉動作や、イグナイタ
の点火動作や、吸気弁の開閉動作等を制御する。ブレーキＥＣＵ１２０は、ブレーキ機構
２２０を制御する。ブレーキ機構２２０は、センサ、モータ、バルブおよびポンプ等のブ
レーキ制御に関わる装置群（アクチュエータ）により構成される。ブレーキＥＣＵ１２０
は、ブレーキを掛けるタイミングおよびブレーキ量（制動量）を決定し、決定されたタイ
ミングで決定されたブレーキ量が得られるように、ブレーキ機構２２０を構成する各装置
を制御する。操舵ＥＣＵ１３０は、操舵機構２３０を制御する。操舵機構２３０は、パワ
ーステアリングモータ等操舵に関わる装置群（アクチュエータ）により構成される。操舵
ＥＣＵ１３０は、図示しないヨーレートセンサや操舵角センサから得られる測定値に基づ
き操舵量（操舵角）を決定し、決定された操舵量となるように操舵機構２３０を構成する
各装置を制御する。
【００１６】
　インターフェースＥＣＵ１４０は、ヒューマンマシンインターフェース２４０（以下、
「ＨＭＩ２４０」とも呼ぶ）を制御する。ＨＭＩ２４０は、文字や画像等を表示する表示
装置、音声や警告音等を出力するスピーカ、乗員の音声を取得するマイク、ハンドルに設
けられた選択ボタン等により構成されている。ＨＭＩ２４０は、視覚情報や聴覚情報によ
って自車両Ｍ１の乗員に各種情報を報知するとともに、乗員からの情報を受け付ける手段
として機能する。
【００１７】
　方向指示器ＥＣＵ１５０は、方向指示器２５０の動作、すなわち、方向指示器２５０の
点灯と消灯とを制御する。方向指示器ＥＣＵ１５０は、車両制御装置１０の指示器状態検
出部３０に対して、方向指示器２５０の動作状態、すなわち、点灯状態または消灯状態を
通知する。方向指示器２５０は、乗員の操作によって、点灯状態と消灯状態とが切り替わ
る。一般的に、方向指示器２５０は、自車両Ｍ１の車線変更実行時または右左折実行時に
、点灯状態とされる。方向指示器２５０は、右側と左側との２つの方向指示器２５０を含
む。
【００１８】
　右左折専用スイッチ２６０は、自車両Ｍ１の右左折を指示するスイッチであり、乗員に
よって操作される。右左折専用スイッチ２６０は、例えば、ハンドルに配置されている。
右左折専用スイッチ２６０は、右側と左側との２つの右左折専用スイッチ２６０を含む。
右左折専用スイッチ２６０の操作結果は、車両制御装置１０の右左折指示検出部４０に通
知される。
【００１９】
　車両制御装置１０は、道路情報検出部２０と、指示器状態検出部３０と、右左折指示検
出部４０と、確認部５０と、特定部６０とを備える。これらの各機能部２０～６０は、い
ずれも、車両制御装置１０の図示しない記憶部に予め記憶されている制御プログラムを車
両制御装置１０の図示しないマイコンが実行することにより実現される。
【００２０】
　道路情報検出部２０は、監視センサ７０による検出結果と情報取得装置８０により取得
された情報とに基づいて、自車両Ｍ１の走行道路における道路情報を検出する。道路情報
には、自車両Ｍ１の走行車線に関する情報（以下、「走行車線情報」とも呼ぶ）、自車両
Ｍ１が走行予定の交差点に関する情報、かかる交差点までの自車両Ｍ１の距離の情報、道
路構造に関する情報、目的地情報に基づく走行予定経路に関する情報、自車両Ｍ１の周囲
の物体に関する情報等が含まれる。走行車線情報には、例えば、同一の進行方向における
車線数、自車両Ｍ１の走行車線に隣接する車線の有無、右折専用車線・左折専用車線・直
進専用車線等の指定通行区分等が該当する。交差点に関する情報には、例えば、右折禁止
交差点・左折禁止交差点等の交差点の区分等が該当する。交差点までの自車両Ｍ１の距離
の情報は、交差点までの自車両Ｍ１の距離が所定値以下であるか否かにより表される。例
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えば、交差点までの距離が所定値以下の範囲において車線を区画する境界線の色が黄色で
表されている場合等には、「交差点までの自車両Ｍ１の距離の情報」は、自車両Ｍ１の現
在位置に対応する境界線の色に基づいて検出（特定）されてもよい。また、道路情報検出
部２０は、後述する車両制御処理において、道路情報についての判定を実行する。
【００２１】
　指示器状態検出部３０は、方向指示器ＥＣＵ１５０からの通知を受けて、方向指示器２
５０の動作状態を検出する。右左折指示検出部４０は、右左折専用スイッチ２６０が操作
されて右左折の指示があることを検出する。
【００２２】
　確認部５０は、自車両Ｍ１が交差点で右左折を行なうか否かの確認を、自車両Ｍ１の乗
員に対して行なう。かかる確認は、後述するように、方向指示器２５０の動作状態と道路
情報とに応じて実行される。本実施形態において、確認部５０は、インターフェースＥＣ
Ｕ１４０を制御することにより、ＨＭＩ２４０のスピーカから音声出力して確認を実行す
る。例えば、「交差点で右折予定ですか？」との音声出力により確認を実行する。これに
対して乗員は、ハンドルに設けられたＹＥＳとＮＯとのボタンのうちのいずれか一方を選
択して押下げることにより、回答する。
【００２３】
　特定部６０は、自車両Ｍ１が交差点で右左折を行なうか否かを特定する。かかる特定は
、方向指示器２５０の動作状態および道路情報と、確認部５０により実行された確認によ
って得られた結果とのうちの少なくとも一方を用いて実行される。具体的には、特定部６
０は、方向指示器２５０の動作状態と道路情報とから、自車両Ｍ１が交差点で右左折を行
なう可能性が高いと判断される場合に、確認部５０による確認を省略して、自車両Ｍ１が
交差点で右左折を行なうと特定する。また、特定部６０は、確認部５０による「交差点で
右折予定ですか？」との音声出力に対してＹＥＳのボタンが押下げられた場合には、「交
差点で右折予定である」との回答が得られたと判定し、自車両Ｍ１が交差点で右折を行な
うと特定する。他方、ＮＯのボタンが押下げられた場合には、「交差点で右折予定でない
」との回答が得られたと判定し、自車両Ｍ１が交差点で右折を行なわないと特定する。
【００２４】
　自車両Ｍ１が交差点で右左折を行なうと特定されると、動作制御装置１００は、自車両
Ｍ１に対して交差点での右左折支援の制御を実行する。また、特定部６０により自車両Ｍ
１が交差点で右左折を行なわないと特定されると、動作制御装置１００は、自車両Ｍ１に
対して交差点での右左折支援の制御を実行しない。交差点での右左折支援は、例えば、か
かる交差点の大きさや形状に基づく走行軌跡に合わせて、操舵機構２３０、ブレーキ機構
２２０およびエンジン２１０の動作を制御することにより実行される。交差点での右左折
支援は、例えば、対向車線を対向直進してくる対向車両との衝突回避・抑制や、右左折完
了後における歩行者や自転車との衝突回避・抑制を実現するために実行される制動支援お
よび操舵支援を含む運転支援であってもよい。
【００２５】
Ａ－２．車両制御処理：
　図２に示す車両制御処理は、自車両Ｍ１のスタートスイッチがオンされてからオフされ
るまでの間、車両制御装置１０において実行される。以降では、車両が左側走行すること
を定めた交通法規に従う場合を説明する。
【００２６】
　道路情報検出部２０は、自車両Ｍ１が走行する道路の情報を検出する（ステップＳ１０
５）。道路情報検出部２０は、自車両Ｍ１が交差点を走行する予定であるか否かを判定す
る（ステップＳ１１０）。「交差点を走行する」とは、交差点を直進することと、交差点
を右左折することとを含む。「交差点を走行する予定」とは、走行経路の前方に交差点が
存在することを意味し、例えば、ＧＮＳＳ受信機８１の検出結果とナビゲーション装置８
２の地図情報とに基づいて特定されるが、監視センサ７０の検出結果に基づいて特定され
てもよい。自車両Ｍ１が交差点を走行する予定でないと判定された場合（ステップＳ１１
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０：ＮＯ）、ステップＳ１０５に戻る。他方、自車両Ｍ１が交差点を走行する予定である
と判定された場合（ステップＳ１１０：ＹＥＳ）、右左折指示検出部４０は、交差点での
自車両Ｍ１の右左折指示があるか否かを判定する（ステップＳ１１５）。右左折指示は、
乗員によって右左折専用スイッチ２６０が操作されることにより実現される。右左折指示
があると判定された場合（ステップＳ１１５：ＹＥＳ）、特定部６０は、自車両Ｍ１が交
差点で右左折すると特定する（ステップＳ１５０）。動作制御装置１００は、車両制御と
して、自車両Ｍ１に対して交差点での右左折支援の制御を実行する（ステップＳ１６０）
。ステップＳ１６０の後、ステップＳ１０５に戻る。
【００２７】
　右左折指示が無いと判定された場合（ステップＳ１１５：ＮＯ）、指示器状態検出部３
０は、方向指示器２５０が点灯状態であるか否かを判定する（ステップＳ１２０）。方向
指示器２５０が点灯状態でないと判定された場合（ステップＳ１２０：ＮＯ）、確認部５
０は、乗員に対して、自車両Ｍ１が交差点で右左折を行なうか否かを確認する（ステップ
Ｓ１４０）。
【００２８】
　図３に示す例では、自車両Ｍ１が交差点Ｃｒ１を走行予定であり、方向指示器２５０が
点灯状態でない。このような状況では、自車両Ｍ１が交差点Ｃｒ１を直進する予定である
場合と、自車両Ｍ１が交差点Ｃｒ１を右左折する予定であるにも関わらず、乗員が方向指
示器２５０の操作または右左折専用スイッチ２６０の操作を忘れている場合との、２つの
場合が想定される。このため、本実施形態では、自車両Ｍ１が交差点Ｃｒ１で右左折を行
なうか否かを、乗員に対して確認する（ステップＳ１４０）。ステップＳ１４０以降のフ
ローについては、後述する。
【００２９】
　図２に示すように、方向指示器２５０が点灯状態であると判定された場合（ステップＳ
１２０：ＹＥＳ）、道路情報検出部２０は、自車両Ｍ１が単一の車線を走行中であるか否
かを判定する（ステップＳ１２５）。単一の車線とは、同一の進行方向における車線数が
１であり、同一の進行方向への隣接車線が無いことを意味する。単一の車線を走行中であ
ると判定された場合（ステップＳ１２５：ＹＥＳ）、特定部６０は、自車両Ｍ１が交差点
で右左折すると特定する（ステップＳ１５０）。
【００３０】
　図４に示す例では、単一の車線を走行中の自車両Ｍ１が、交差点Ｃｒ１を走行予定であ
り、右側の方向指示器２５０が点灯状態である。このような状況では、自車両Ｍ１が交差
点Ｃｒ１を右折する可能性が高い。このため、特定部６０は、自車両Ｍ１が交差点で右左
折すると特定する（ステップＳ１５０）。動作制御装置１００は、車両制御として、自車
両Ｍ１に対して交差点Ｃｒ１での右左折支援の制御を実行する（ステップＳ１６０）。ス
テップＳ１６０の後、ステップＳ１０５に戻る。
【００３１】
　図２に示すように、単一の車線を走行中でないと判定された場合（ステップＳ１２５：
ＮＯ）、すなわち、同一の進行方向における車線数が２以上であると判定された場合、道
路情報検出部２０は、方向指示器２５０の操作方向側に隣接車線があるか否かを判定する
（ステップＳ１３０）。方向指示器２５０の操作方向側に隣接車線がないと判定された場
合（ステップＳ１３０：ＮＯ）、特定部６０は、自車両Ｍ１が交差点で右左折すると特定
する（ステップＳ１５０）。
【００３２】
　図５に示す例では、３つの車線が並行する道路のうち最も右側の車線を走行中の自車両
Ｍ１が、交差点Ｃｒ２を走行予定であり、右側の方向指示器２５０が点灯状態である。こ
のような状況では、自車両Ｍ１が交差点Ｃｒ２を右折する可能性が高い。このため、特定
部６０は、自車両Ｍ１が交差点Ｃｒ２で右左折すると特定する（ステップＳ１５０）。動
作制御装置１００は、車両制御として、自車両Ｍ１に対して交差点Ｃｒ２での右左折支援
の制御を実行する（ステップＳ１６０）。ステップＳ１６０の後、ステップＳ１０５に戻
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る。
【００３３】
　図２に示すように、方向指示器２５０の操作方向側に隣接車線があると判定された場合
（ステップＳ１３０：ＹＥＳ）、道路情報検出部２０は、交差点までの自車両Ｍ１の距離
が、所定値以下であるか否かを判定する（ステップＳ１３５）。所定値以下であると判定
された場合（ステップＳ１３５：ＹＥＳ）、特定部６０は、自車両Ｍ１が交差点で右左折
すると特定する（ステップＳ１５０）。
【００３４】
　図６に示す例では、３つの車線が並行する道路のうちの中央の車線を走行中の自車両Ｍ
１が、交差点Ｃｒ３を走行予定であり、右側の方向指示器２５０が点灯状態である。また
、中央の車線と右側の車線とは、右折専用車線である。図６に示す交差点Ｃｒ３では、交
差点Ｃｒ３の手前の所定距離Ｄｘの範囲において、車線を区画する境界線が、車線変更を
禁止する色の線で描かれている。本実施形態において、所定距離Ｄｘは、３０ｍに設定さ
れている。また、交差点までの自車両Ｍ１の距離Ｄ１は、所定距離Ｄｘよりも短い。この
ような状況では、自車両Ｍ１が右側の隣接車線に車線変更する可能性が低く、自車両Ｍ１
が現在の走行車線での走行を維持したまま交差点Ｃｒ３を右折する可能性が高い。このた
め、特定部６０は、自車両Ｍ１が交差点Ｃｒ３で右左折すると特定する（ステップＳ１５
０）。動作制御装置１００は、車両制御として、自車両Ｍ１に対して交差点Ｃｒ３での右
左折支援の制御を実行する（ステップＳ１６０）。ステップＳ１６０の後、ステップＳ１
０５に戻る。
【００３５】
　図２に示すように、交差点までの自車両Ｍ１の距離が、所定値以下でないと判定された
場合（ステップＳ１３５：ＮＯ）、確認部５０は、乗員に対して、自車両Ｍ１が交差点で
右左折を行なうか否かを確認する（ステップＳ１４０）。
【００３６】
　ステップＳ１３５の結果がＮＯである状況の一例としては、図６に示す状況とは異なり
、交差点Ｃｒ３の手前３０ｍよりも遠い位置において、右側の方向指示器２５０が点灯状
態となっている状況が挙げられる。このような状況では、自車両Ｍ１が現在の走行車線で
の走行を維持したまま交差点Ｃｒ３を右折する予定である場合と、自車両Ｍ１が右側の車
線に車線変更する場合との、２つの場合が想定される。このため、確認部５０は、乗員に
対して、自車両Ｍ１が交差点Ｃｒ３で右左折を行なうか否かを確認する（ステップＳ１４
０）。
【００３７】
　図２に示すように、特定部６０は、確認部５０による確認に対し、交差点Ｃｒ３で自車
両Ｍ１が右左折予定であるとの回答が乗員から得られたか否かを判定する（ステップＳ１
４５）。交差点Ｃｒ３で自車両Ｍ１が右左折予定であるとの回答が得られたと判定された
場合（ステップＳ１４５：ＹＥＳ）、特定部６０は、自車両Ｍ１が交差点Ｃｒ３で右左折
すると特定する（ステップＳ１５０）。動作制御装置１００は、車両制御として、自車両
Ｍ１に対して交差点Ｃｒ３での右左折支援の制御を実行する（ステップＳ１６０）。ステ
ップＳ１６０の後、ステップＳ１０５に戻る。
【００３８】
　交差点Ｃｒ３で自車両が右左折予定であるとの回答が得られなかったと判定された場合
（ステップＳ１４５：ＮＯ）、特定部６０は、自車両Ｍ１が交差点Ｃｒ３で右左折しない
と特定する（ステップＳ１５５）。動作制御装置１００は、車両制御として、自車両Ｍ１
に対して車線変更の制御を実行する（ステップＳ１６０）。ステップＳ１６０の後、ステ
ップＳ１０５に戻る。
【００３９】
　本実施形態において、方向指示器２５０が点灯状態であり、且つ、単一の車線を走行中
でなく、且つ、方向指示器２５０の操作方向側に隣接車線があり、且つ、交差点までの距
離が所定値以下でないことと、方向指示器２５０が消灯状態であることとは、それぞれ本



(9) JP 2020-4333 A 2020.1.9

10

20

30

40

50

開示における第１条件の下位概念に相当する。また、右左折専用スイッチ２６０の操作に
より右左折の指示があることと、単一の車線を走行中であることと、方向指示器２５０の
操作方向側に隣接車線がないことと、交差点までの自車両Ｍ１の距離が所定値以下である
こととは、それぞれ本開示における第２条件の下位概念に相当する。
【００４０】
　以上説明した第１実施形態の車両制御装置１０によれば、方向指示器２５０の動作状態
と道路情報とに応じて、自車両Ｍ１が交差点で右左折を行なうか否かの確認を乗員に対し
て行ない、その確認結果と、方向指示器２５０の動作状態および道路情報とのうちの少な
くとも一方を用いて、自車両Ｍ１が交差点で右左折を行なうか否かを特定するので、交差
点で右左折を行なうか否かの特定精度の低下を抑制できる。このため、車線変更等を意図
して方向指示器２５０が操作された場合に、不必要な右左折支援が実行されることを抑制
できる。また、交差点で右左折を行なうか否かを特定できずに右左折支援が実行されなく
なることを抑制できる。
【００４１】
　また、道路情報として自車両Ｍ１の走行車線に関する走行車線情報を含むので、自車両
Ｍ１の走行車線に隣接する車線の有無や指定通行区分等に応じて、確認を実行すべき状況
を適切に判断できる。
【００４２】
　また、本実施形態の車両制御装置１０によれば、図２に示すフローに従って、自車両Ｍ
１が交差点で右左折を行なう可能性がある場合に確認部５０が確認を行なう。すなわち、
方向指示器２５０の動作状態と道路情報とが、自車両Ｍ１が交差点で右左折を行なう可能
性があると判断すべき予め定められた第１条件を満たす場合に確認を行なうので、交差点
で右左折を行なうか否かの判断が困難な場面において確認を実行できる。このため、交差
点で右左折を行なうために方向指示器２５０が操作されているのか、交差点での右左折以
外の目的で方向指示器２５０が操作されているのかを区別できる。また、交差点で右左折
を行なう予定であるにも関わらず方向指示器２５０または右左折専用スイッチ２６０の操
作が忘れられたままとなることを抑制できる。
【００４３】
　また、少なくとも、方向指示器２５０の動作状態が点灯状態であり、且つ、方向指示器
２５０の操作方向側に隣接車線がある場合に確認を行なうので、交差点で右左折を行なう
ために方向指示器２５０が操作されているのか、車線変更の目的で方向指示器２５０が操
作されているのかを区別できる。
【００４４】
　また、本実施形態の車両制御装置１０によれば、図２に示すフローに従って、自車両Ｍ
１が交差点で右左折を行なう可能性が高い場合には、確認部５０が確認を行なわない。す
なわち、方向指示器２５０の動作状態と道路情報とが、自車両Ｍ１が交差点で右左折を行
なうと判断すべき予め定められた第２条件を満たす場合には、確認を行なわずに、自車両
Ｍ１が交差点で右左折を行なうと特定する。このため、不必要な確認が実行されることを
抑制でき、確認が高頻度で実行されることに起因して乗員が不快に感じることを抑制でき
る。
【００４５】
　また、交差点までの自車両Ｍ１の距離が所定値以下である場合には、確認を行なわずに
自車両Ｍ１が交差点で右左折を行なうと特定するので、自車両Ｍ１が交差点で右左折を行
なう可能性が高い状況を適切に判断できる。
【００４６】
Ｂ．第２実施形態：
　図７に示す第２実施形態の車両制御処理では、交差点通過後の経路に渋滞等があり運転
計画が変わる可能性がある場合に、乗員に対してさらに確認を行なう。第２実施形態の車
両制御処理は、ステップＳ２１０が実行される点と、ステップＳ１２０がＮＯである場合
にステップＳ２２０が実行される点とにおいて、第１実施形態の車両制御処理と異なる。
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また、第２実施形態の車両制御装置１０の道路情報検出部２０は、交差点の右左折先や直
進先における渋滞情報および交通規制情報をさらに検出する。その他の構成は第１実施形
態の車両制御装置１０と同じであるので、同一の構成には同一の符号を付し、それらの詳
細な説明を省略する。
【００４７】
　図７に示すように、右左折指示があると判定された場合（ステップＳ１１５：ＹＥＳ）
と、単一の車線を走行中であると判定された場合（ステップＳ１２５：ＹＥＳ）と、方向
指示器２５０の操作方向側に隣接車線がないと判定された場合（ステップＳ１３０：ＮＯ
）と、自車両Ｍ１と交差点との間の距離が所定値以下であると判定された場合（ステップ
Ｓ１３５：ＹＥＳ）とにおいては、ステップＳ２１０に進む。道路情報検出部２０は、交
差点の右左折先に渋滞等があるか否かを判定する（ステップＳ２１０）。ステップＳ２１
０では、例えば、右側の方向指示器２５０が点灯状態である場合には、交差点の右折先に
渋滞や交通規制があるか否かが判定される。交差点の右左折先に渋滞等がないと判定され
た場合（ステップＳ２１０：ＮＯ）、特定部６０は、自車両Ｍ１が交差点で右左折すると
特定する（ステップＳ１５０）。他方、交差点の右左折先に渋滞等があると判定された場
合（ステップＳ２１０：ＹＥＳ）、確認部５０は、乗員に対して、自車両Ｍ１が交差点で
右左折を行なうか否かを確認する（ステップＳ１４０）。右左折先に渋滞等がある状況で
は、渋滞等を避けるために交差点での右左折を中止する可能性がある。
【００４８】
　また、方向指示器２５０が点灯状態でないと判定された場合（ステップＳ１２０：ＮＯ
）、道路情報検出部２０は、交差点の直進先に渋滞等があるか否かを判定する（ステップ
Ｓ２２０）。交差点の直進先に渋滞等がないと判定された場合（ステップＳ２２０：ＮＯ
）、特定部６０は、自車両Ｍ１が交差点で右左折しないと特定する（ステップＳ１５５）
。他方、交差点の直進先に渋滞等があると判定された場合（ステップＳ２２０：ＹＥＳ）
、確認部５０は、乗員に対して、自車両Ｍ１が交差点で右左折を行なうか否かを確認する
（ステップＳ１４０）。交差点の直進先に渋滞等がある状況では、渋滞等を避けるために
交差点の直進を中止して右左折を実行する可能性がある。
【００４９】
　本実施形態において、交差点での右左折先に渋滞や交通規制等があることと、交差点で
の直進先に渋滞や交通規制等があることとは、それぞれ本開示における第１条件の下位概
念に相当する。また、交差点での右左折先に渋滞や交通規制等がないこととは、本開示に
おける第２条件の下位概念に相当する。
【００５０】
　以上説明した第２実施形態の車両制御装置１０によれば、第１実施形態の車両制御装置
１０と同様な効果を奏する。加えて、交差点の右左折先や直進先に渋滞等がある場合に、
自車両Ｍ１が交差点で右左折を行なうか否かを確認するので、運転計画が変更となって交
差点で右左折を行なう可能性がある状況を適切に判断できる。
【００５１】
Ｃ．第３実施形態：
　図８に示す第３実施形態の車両制御処理では、右左折できない状況であるにも関わらず
方向指示器２５０の操作がある場合に、乗員に対して報知する。第３実施形態の車両制御
処理は、ステップＳ１３０がＮＯである場合にステップＳ３１０とステップＳ３２０とが
実行される点とにおいて、第１実施形態の車両制御処理と異なる。その他の構成は第１実
施形態の車両制御装置１０と同じであるので、同一の構成には同一の符号を付し、それら
の詳細な説明を省略する。
【００５２】
　図８に示すように、方向指示器２５０の操作方向側に隣接車線がないと判定された場合
（ステップＳ１３０：ＮＯ）、道路情報検出部２０は、自車両Ｍ１が直進専用車線を走行
中であるか否かを判定する（ステップＳ３１０）。直進専用車線を走行中でないと判定さ
れた場合（ステップＳ３１０：ＮＯ）、ステップＳ１５０に進む。他方、直進専用車線を
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走行中であると判定された場合（ステップＳ３１０：ＹＥＳ）、確認部５０は、乗員に対
して報知する（ステップＳ３２０）。
【００５３】
　図９に示す例では、直進専用車線を走行中の自車両Ｍ１が交差点Ｃｒ４を走行予定であ
り、右側の方向指示器２５０が点灯状態である。また、自車両Ｍ１の走行車線の右側に隣
接車線が存在しない。このような状況では、右折できない交差点Ｃｒ４であるにも関わら
ず、自車両Ｍ１が右折しようとしている場合と、方向指示器２５０を誤って操作した場合
とが想定される。このため、確認部５０は、インターフェースＥＣＵ１４０を制御するこ
とにより、ＨＭＩ２４０のスピーカから音声出力して乗員に対して確認・報知する（ステ
ップＳ３２０）。かかる確認・報知は、例えば、「交差点で右折予定ですか？右折できな
い交差点なので、直進します。」との確認・報知であってもよい。動作制御装置１００は
、車両制御として、自車両Ｍ１に対して交差点Ｃｒ４で直進させる制御を実行する（ステ
ップＳ１６０）。ステップＳ１６０では、交差点Ｃｒ４で直進させる制御に代えて、手動
運転に切り替える制御が実行されてもよく、交差点Ｃｒ４の手前で自車両Ｍ１を停止させ
る制御が実行されてもよい。
【００５４】
　本実施形態において、直進専用車線を走行中であることは、本開示における第１条件の
下位概念に相当する。また、直進専用車線を走行中でないことは、本開示における第２条
件の下位概念に相当する。
【００５５】
　以上説明した第３実施形態の車両制御装置１０によれば、第１実施形態の車両制御装置
１０と同様な効果を奏する。加えて、自車両Ｍ１が交差点で右左折できない状況である場
合に、右左折できない旨を乗員に確認・報知するので、右左折支援が行われないことを乗
員が認知できる。
【００５６】
Ｄ．第４実施形態：
　図１０に示す第４実施形態の車両制御処理では、車線変更できない状況であるにも関わ
らず方向指示器２５０の操作がある場合に、乗員に対してさらに確認を行なう。第４実施
形態の車両制御処理は、ステップＳ１３５がＹＥＳである場合にステップＳ４１０～ステ
ップＳ４３０が実行される点において、第１実施形態の車両制御処理と異なる。その他の
構成は第１実施形態の車両制御装置１０と同じであるので、同一の構成には同一の符号を
付し、それらの詳細な説明を省略する。
【００５７】
　図１０に示すように、交差点までの自車両Ｍ１の距離が、所定値以下であると判定され
た場合（ステップＳ１３５：ＹＥＳ）、確認部５０は、乗員に対して、自車両Ｍ１が交差
点で右左折を行なうか否かを確認する（ステップＳ４１０）。
【００５８】
　図１１に示す例では、直進および右折専用車線を走行中の自車両Ｍ１が交差点Ｃｒ５を
走行予定であり、右側の方向指示器２５０が点灯状態である。また、自車両Ｍ１の走行車
線の右側に隣接車線が存在する。このような状況では、自車両Ｍ１が右折しようとしてい
る場合と、車線変更できない状況であるにも関わらず右側の車線に車線変更しようとして
いる場合とが想定される。このため、確認部５０は、乗員に対して、自車両Ｍ１が交差点
Ｃｒ５で右左折を行なうか否かを確認する（ステップＳ４１０）。
【００５９】
　図１０に示すように、特定部６０は、確認部５０による確認に対し、交差点Ｃｒ５で自
車両Ｍ１が右左折予定であるとの回答が乗員から得られたか否かを判定する（ステップＳ
４２０）。交差点Ｃｒ５で自車両Ｍ１が右左折予定であるとの回答が乗員から得られたと
判定された場合（ステップＳ４２０：ＹＥＳ）、特定部６０は、自車両Ｍ１が現在の走行
車線での走行を維持したまま交差点Ｃｒ５で右左折すると特定する（ステップＳ１５０）
。
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【００６０】
　交差点Ｃｒ５で自車両が右左折予定であるとの回答が乗員から得られなかったと判定さ
れた場合（ステップＳ４２０：ＮＯ）、確認部５０は、インターフェースＥＣＵ１４０を
制御することにより、ＨＭＩ２４０のスピーカから音声出力して乗員に対して確認・報知
する（ステップＳ４３０）。かかる確認・報知は、例えば、「車線変更予定ですか？車線
変更できないため、現在の走行車線での走行を維持して交差点で右折します。」との確認
・報知であってもよい。動作制御装置１００は、車両制御として、自車両Ｍ１に対して現
在の走行車線での走行を維持して交差点Ｃｒ５で右折させる制御を実行する（ステップＳ
１６０）。ステップＳ１６０では、現在の走行車線での走行を維持して交差点Ｃｒ５で右
折させる制御に代えて、交差点Ｃｒ５を直進させる制御が実行されてもよく、手動運転に
切り替える制御が実行されてもよく、交差点Ｃｒ５の手前で自車両Ｍ１を停止させる制御
が実行されてもよい。
【００６１】
　本実施形態において、交差点までの自車両Ｍ１の距離が所定値以下であることは、本開
示における第１条件の下位概念に相当する。
【００６２】
　以上説明した第４実施形態の車両制御装置１０によれば、第１実施形態の車両制御装置
１０と同様な効果を奏する。加えて、車線変更できない状況であるにも関わらず方向指示
器２５０の操作がある場合に、自車両Ｍ１が交差点Ｃｒ５で右左折を行なうか否かを確認
し、確認の結果に応じて車線変更できない旨を乗員に報知するので、車線変更の支援が行
われないことを乗員が認知できる。
【００６３】
Ｅ．他の実施形態：
（１）上記実施形態の車両制御装置１０の構成は、あくまで一例であり、種々変更可能で
ある。例えば、右左折専用スイッチ２６０を省略してもよい。また、例えば、右左折専用
スイッチ２６０に代えて、方向指示器２５０の操作が所定以上の強さで行なわれた場合に
、右左折指示を意味するものとしてもよい。また、例えば、方向指示器２５０や右左折専
用スイッチ２６０が省略されて、乗員の音声を取得するマイクに向かって、乗員が口頭で
右左折や車線変更を指示してもよい。このような構成によっても、上記実施形態と同様な
効果を奏する。
【００６４】
（２）上記実施形態の車両制御処理の具体的手順は、あくまで一例であり、種々変更可能
である。例えば、乗員により設定された目的地情報に基づいて、交差点で右左折すると判
断すべき場合には、ステップＳ１１５において、交差点で右左折指示があると判定しても
よい。また、例えば、方向指示器２５０が点灯状態でないと判定された場合（ステップＳ
１２０：ＮＯ）に、ステップＳ１４０に代えてステップＳ１５５に進んでもよい。すなわ
ち、乗員に確認を実行せずに、交差点で右左折を行なわないと特定する態様であってもよ
い。かかる態様においては、例えば、乗員が設定画面等を操作することによって確認に関
する設定変更を行なうことにより、確認が交差点ごとに実行されないように設定してもよ
い。かかる態様によれば、交差点ごとに確認が実行されることによって乗員が不快に感じ
ることを抑制できる。また、例えば、乗員に確認を実行せずにステップＳ１５０に進んで
交差点で右左折すると特定することに代えて、交差点で右左折を行なう可能性が高い状況
においても、乗員に確認を行なう態様であってもよい。かかる態様によれば、例えば方向
指示器２５０または右左折専用スイッチ２６０を誤って操作した場合や、右左折ではなく
転回が実行される場合等を適切に判断でき、交差点で右左折を行なうか否かの特定精度の
低下をより抑制できる。また、かかる態様においても、確認を行なうか否かに関して、乗
員が設定画面等を操作することによって予め設定しておいてもよい。交差点で右左折を行
なう可能性が高い状況において、交差点で自車両が右左折予定であるとの回答が得られな
かった場合には、自車両Ｍ１が交差点で右左折しないと特定される。この場合、動作制御
装置１００は、右左折支援の制御に代えて、手動運転に切り替える制御を実行してもよく
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、交差点の手前で自車両Ｍ１を停止させる制御を実行してもよい。また、例えば、ステッ
プＳ１３５において、交差点までの距離が所定値以下、且つ、車線を区画する境界線の色
が車線変更を禁止する色であるか否かが判定されてもよい。また、例えば、ステップＳ１
１５、ステップＳ１２５、ステップＳ１３０、ステップＳ１３５のうちの少なくとも１つ
が省略されてもよい。ステップＳ１２５およびステップＳ１３０が省略される態様におい
て、道路情報検出部２０は、道路情報として、自車両Ｍ１の走行車線に関する走行車線情
報の検出を省略してもよい。また、ステップＳ１３５が省略される態様おいて、道路情報
検出部２０は、道路情報として、交差点と自車両Ｍ１との間の距離の情報の検出を省略し
てもよい。また、例えば、方向指示器２５０や右左折専用スイッチ２６０を乗員が誤って
操作していることが推定される他の任意の場合や、方向指示器２５０や右左折専用スイッ
チ２６０の操作を乗員が忘れていることが推定される他の任意の場合に、確認が行なわれ
てもよい。また、例えば、交差点の手前に店舗等がある場合に、交差点で右左折を行なう
か店舗等に入るかについて、乗員にさらに確認を行なう態様であってもよい。かかる態様
において、走行車線と対向車線との間に中央分離帯等がある場合には、乗員に確認を行な
わずに交差点で右左折を行なうと特定してもよい。
【００６５】
　すなわち一般には、確認部５０は、方向指示器２５０の動作状態と道路情報とが、自車
両Ｍ１が交差点で右左折を行なう可能性があると判断すべき予め定められた第１条件を満
たす場合に、確認を行なってもよく、自車両Ｍ１が交差点で右左折を行なうと判断すべき
予め定められた第２条件を満たす場合に、確認を行なわなくてもよい。また、確認部５０
は、自車両Ｍ１が交差点で右左折を行なう可能性がない場合においても確認を行なっても
よく、自車両Ｍ１が交差点で右左折を行なうと判断すべき予め定められた第２条件を満た
す場合においても確認を行なってもよい。このような構成によっても、上記実施形態と同
様な効果を奏する。
【００６６】
（３）上記実施形態で説明した確認部５０の確認態様は、あくまで一例であり、種々変更
可能である。例えば、「交差点で右折予定ですか？」との音声出力に代えて、「車線変更
予定ですか？」との音声出力により、交差点で右左折を行なうか否かの確認を行なっても
よい。また、例えば、ＨＭＩ２４０のスピーカからの音声出力に代えて、スピーカからの
警告音とともに表示装置に確認内容を表示することにより、確認を行なってもよい。また
、例えば、乗員は、ハンドルに設けられたＹＥＳとＮＯとのボタンのうちのいずれか一方
を選択して押下げることにより回答していたが、これに代えて、タッチパネルにより構成
される表示装置の画面上の選択ボタンに触れることにより回答してもよい。また、例えば
、乗員は、乗員の音声を取得するマイクに向かって口頭で回答してもよい。このような構
成によっても、上記実施形態と同様な効果を奏する。
【００６７】
（４）上記実施形態における車両制御装置１０は、自動運転を実行可能な、エンジンを動
力源とする自車両Ｍ１に搭載されて用いられていたが、燃料電池車両、ハイブリッド車両
、電気自動車等に搭載されてもよい。
【００６８】
（５）各実施形態において、ハードウェアによって実現されていた構成の一部をソフトウ
ェアに置き換えるようにしてもよく、逆に、ソフトウェアによって実現されていた構成の
一部をハードウェアに置き換えるようにしてもよい。例えば、道路情報検出部２０、指示
器状態検出部３０、右左折指示検出部４０、確認部５０および特定部６０のうちの少なく
とも１つの機能部を、集積回路、ディスクリート回路、またはそれらの回路を組み合わせ
たモジュールにより実現してもよい。また、本開示の機能の一部または全部がソフトウェ
アで実現される場合には、そのソフトウェア（コンピュータプログラム）は、コンピュー
タ読み取り可能な記録媒体に格納された形で提供することができる。「コンピュータ読み
取り可能な記録媒体」とは、フレキシブルディスクやＣＤ－ＲＯＭのような携帯型の記録
媒体に限らず、各種のＲＡＭやＲＯＭ等のコンピュータ内の内部記憶装置や、ハードディ
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スク等のコンピュータに固定されている外部記憶装置も含んでいる。すなわち、「コンピ
ュータ読み取り可能な記録媒体」とは、データパケットを一時的ではなく固定可能な任意
の記録媒体を含む広い意味を有している。
【００６９】
　本開示は、上述の各実施形態に限られるものではなく、その趣旨を逸脱しない範囲にお
いて種々の構成で実現することができる。例えば、発明の概要の欄に記載した形態中の技
術的特徴に対応する各実施形態中の技術的特徴は、上述の課題の一部又は全部を解決する
ために、あるいは、上述の効果の一部又は全部を達成するために、適宜、差し替えや、組
み合わせを行うことが可能である。また、その技術的特徴が本明細書中に必須なものとし
て説明されていなければ、適宜、削除することが可能である。
【符号の説明】
【００７０】
　１０　車両制御装置、２０　道路情報検出部、３０　指示器状態検出部、５０　確認部
、６０　特定部、２５０　方向指示器、Ｃｒ１～Ｃｒ５　交差点、Ｍ１　自車両

【図１】 【図２】
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【図３】

【図４】

【図５】

【図６】 【図７】
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【図１０】 【図１１】
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