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【手続補正書】
【提出日】平成22年9月28日(2010.9.28)
【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】
　自車両と先行車との車間距離を検出する先行車検出手段と、
　アクセルの操作量を検出するアクセル操作量検出手段と、
　前記先行車検出手段によって検出される前記車間距離に基づいて、前記アクセルに発生
させる操作反力を演算するアクセル操作反力演算手段と、
　前記アクセル操作反力演算手段で演算された操作反力を前記アクセルに発生させる操作
反力発生手段と、
　自車両の走行状況を検出する走行状況検出手段と、
　前記アクセル操作量検出手段で検出された前記アクセルの操作量に基づいて自車両の駆
動トルクを決定する駆動トルク決定手段と、
　前記駆動トルク決定手段で決定された駆動トルクを出力するように駆動源の出力を制御
する駆動源制御手段と、
　前記走行状況検出手段の検出結果に基づいて、前記アクセル操作反力をドライバが認識
し易くなるように、前記駆動トルク決定手段で決定される前記アクセルの操作量と前記自
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車両の駆動トルクとの関係を補正する補正手段とを備え、
　前記補正手段は、前記走行状況検出手段の検出結果に基づいて、前記アクセル操作量に
対する前記駆動トルクが減少するように前記アクセル操作量と前記駆動トルクとの関係を
補正することを特徴とする車間維持支援装置。
【請求項２】
　請求項１に記載の車間維持支援装置において、
　前記補正手段は、前記アクセル操作量検出手段で検出された前記アクセルの操作量にオ
フセット量を設定することで、前記駆動トルク決定手段で決定される前記アクセルの操作
量と前記自車両の駆動トルクとの関係を補正することを特徴とする車間維持支援装置。
【請求項３】
　請求項２に記載の車間維持支援装置において、
　前記補正手段は、前記アクセル操作量検出手段で検出された前記アクセルの操作量が前
記オフセット量よりも少ない場合には、前記駆動トルク決定手段で決定された駆動トルク
が零となるように補正することを特徴とする車間維持支援装置。
【請求項４】
　請求項２または請求項３に記載の車間維持支援装置において、
　前記補正手段は、前記走行状況検出手段で検出された自車両の走行状況に応じて、前記
オフセット量の大きさを変更することを特徴とする車間維持支援装置。
【請求項５】
　請求項１～３のいずれか一項に記載の車間維持支援装置において、
　前記補正手段は、前記アクセル操作量検出手段で検出された前記アクセルの操作量が所
定の値を超える場合には、前記アクセル操作量と前記駆動トルクとの関係を補正しないこ
とを特徴とする車間維持支援装置。
【請求項６】
　請求項１～５のいずれか一項に記載の車間維持支援装置において、
　走行状況検出手段は、前記先行車検出手段からの検出信号に基づいて自車両と先行車と
の接近度合いを求め、
　前記補正手段は、前記接近度合いが大きくなるほど、前記アクセル操作量に対する前記
駆動トルクがより小さくなるように、前記アクセル操作量と前記駆動トルクとの関係を補
正することを特徴とする車間維持支援装置。
【請求項７】
　請求項１～５のいずれか一項に記載の車間維持支援装置において、
　前記走行状況検出手段は、車速、前記駆動源の出力軸の回転数、前記駆動源の出力を減
速して駆動輪に伝達する伝達手段の状態、路面勾配のうち、少なくとも１つを検出し、
　前記補正手段は、前記走行状況検出手段の検出結果に基づいて前記補正量を変更するこ
とを特徴とする車間維持支援装置。
【請求項８】
　請求項１～７のいずれか一項に記載の車間維持支援装置において、
　前記補正手段は、前記駆動トルク決定手段で求められる駆動トルクを補正することを特
徴とする車間維持支援装置。
【請求項９】
　請求項１～７のいずれか一項に記載の車間維持支援装置において、
　前記補正手段は、前記アクセル操作量検出手段によって検出されるアクセル操作量を補
正し、補正後のアクセル操作量を前記駆動トルク決定手段に出力することを特徴とする車
間維持支援装置。
【請求項１０】
　請求項１～９のいずれか一項に記載の車間維持支援装置において、
　前記走行状況検出手段は、前記操作反力発生手段が作動可能な状態か否かを判断し、
　前記補正手段は、前記走行状況検出手段において前記操作反力発生手段が作動可能な状
態と判断された場合、前記アクセルの操作量と前記自車両の駆動トルクとの関係を補正す
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ることを特徴とする車間維持支援装置。
【請求項１１】
　請求項１～９のいずれか一項に記載の車間維持支援装置において、
　前記走行状況検出手段は、前記先行車検出手段からの検出信号に基づいて自車両と先行
車とが所定の位置関係にあるか否か判断し、
　前記補正手段は、前記走行状況検出手段が自車両と先行車とが所定の位置関係にあると
判断した場合、前記アクセルの操作量と前記自車両の駆動トルクとの関係を補正すること
を特徴とする車間維持支援装置。
【請求項１２】
　請求項１～１１のいずれか一項に記載の車間維持支援装置において、
　前記走行状況検出手段は、車速、先行車との車間距離、先行車との相対速度のうちの少
なくとも一つを検出し、
　駆動源制御手段は、前記アクセルの操作量と前記自車両の駆動トルクとの関係が補正さ
れたとき、又は元に戻された時の駆動トルクの変化率を、前記走行状況検出手段の検出結
果に応じて補正することを特徴とする車間維持支援装置。
【請求項１３】
　請求項１～１２のいずれか一項に記載の車間維持支援装置において、
　駆動源制御手段は、前記アクセルの操作量と前記自車両の駆動トルクとの関係が補正さ
れたときの駆動トルクの変化率よりも、元に戻された時の駆動トルクの変化率を小さく設
定することを特徴とする車間維持支援装置。
【請求項１４】
　自車両の走行状況、及びアクセルの操作量を検出し、
　前記自車両の走行状況に基づいて、予め定められたアクセルの操作量と前記自車両の駆
動トルクとの関係を、前記アクセル操作量に対する前記駆動トルクが減少するように補正
し、
　前記補正された駆動トルクを出力するように駆動源の出力を制御し、
　自車両と先行車との車間距離を検出し、
　検出された前記車間距離に基づいて、前記アクセルに発生させる操作反力を演算し、
　演算された操作反力を前記アクセルに発生させることを特徴とする車間維持支援方法。
 
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００５
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００５】
　本発明は、自車両の走行状況、及びアクセルの操作量を検出し、自車両の走行状況に基
づいて、予め定められたアクセルの操作量と前記自車両の駆動トルクとの関係を、アクセ
ル操作量に対する駆動トルクが減少するように補正する。このような補正を行った状態で
、自車両と先行車との車間距離を検出し、検出された車間距離に基づいて、アクセルに発
生させる操作反力を演算し、演算された操作反力を前記アクセルに発生させる車間維持支
援装置である。また、自車両の走行状況、及びアクセルの操作量を検出し、検出されたア
クセルの操作量に基づいて自車両の駆動トルクを決定し、決定された駆動トルクを出力す
るように駆動源の出力を制御する。そして、検出した自車両の走行状況に基づいて、アク
セル操作反力をドライバが認識し易くなるように、決定されたアクセル操作量と自車両の
駆動トルクとの関係を補正することを特徴とする。
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