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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車外の物体を検出し、該物体までの距離を含む物体情報を取得する物体検出部と、
　自車の車速を検出する車速検出部と、
　前記物体検出部により物体が検出された場合に、前記物体情報に基づいて、前記物体に
関する運転支援を実行する処理部を備え、
　前記処理部は、前記車速検出部により検出された車速が所定速度以下の場合、前記物体
検出部により前記物体が継続的に検出されている状態で走行移動した距離が所定距離を超
えたときに、前記運転支援の実行を抑制し、前記車速検出部により検出された車速が前記
所定速度を超えている場合、前記物体検出部により前記物体が継続的に検出されている時
間が所定時間を超えたときに、前記運転支援の実行を抑制することを特徴とする、
　運転支援装置。
【請求項２】
　車外の物体を検出し、該物体までの距離を含む物体情報を取得する物体検出部と、
　自車の車速を検出する車速検出部と、
　前記物体検出部により物体が検出された場合に、前記物体情報に基づいて、前記物体に
関する運転支援を実行する処理部を備え、
　前記処理部は、前記物体検出部により前記物体が継続的に検出されている時間が、前記
車速検出部により検出された車速が速くなるのに応じて長くなるように変更される所定時
間を超えた場合に、前記運転支援の実行を抑制することを特徴とする、
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　運転支援装置。
【請求項３】
　車外の物体を検出し、該物体までの距離を含む物体情報を取得する物体検出部と、
　自車の車速を検出する車速検出部と、
　前記物体検出部により物体が検出された場合に、前記物体情報に基づいて、前記物体に
関する運転支援を実行する処理部を備え、
　前記処理部は、前記物体検出部により前記物体が継続的に検出されている状態で走行移
動した距離が、前記車速検出部により検出された車速に応じて変更される所定距離を超え
た場合に、前記運転支援の実行を抑制することを特徴とする、
　運転支援装置。
【請求項４】
　前記所定距離は、
　前記物体検出部により前記物体が検出され始めたときの前記物体までの距離であること
を特徴とする、
　請求項１に記載の運転支援装置。
【請求項５】
　前記所定距離は、
　前記車速検出部により検出された車速が速くなるのに応じて、長くなることを特徴とす
る、
　請求項３に記載の運転支援装置。
【請求項６】
　前記物体検出部は、
　検出波を車外に送信し、前記検出波の反射波に基づいて、車外の物体を検出し、前記物
体情報を取得することを特徴とする、
　請求項１乃至５のいずれか一項に記載の運転支援装置。
 
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、運転支援技術に関するものである。
【背景技術】
【０００２】
　従来から、自車の周囲の物体を検出する物体検出手段（超音波センサ、ミリ波レーダ等
）を備え、例えば、物体との距離が所定距離以下のときは、運転者の操作とは無関係に、
自動制動制御等を行い、衝突回避を行う運転支援装置が知られている（例えば、特許文献
２、３）。
【０００３】
　ところで、上記物体検出手段は、一般的に車両の外部に設けられるので、走行中に雪等
が付着する場合がある。物体検出手段に雪等が付着すると、本来の衝突回避の対象ではな
い付着した雪等を検出してしまい、運転支援に支障をきたす場合がある。
【０００４】
　そこで、雪の付着を判定する技術が提案されている（例えば、特許文献１）。特許文献
１は、超音波センサが受信した残響波の長さが閾値以上である場合に、該超音波センサの
周辺位置に雪が付着していると判定を行っている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００５】
【特許文献１】特開２０１１－２１５００２号公報
【特許文献２】特開２０１１－１２２６０７号公報
【特許文献３】特開２０１２－０６１９３２号公報
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【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　しかしながら、特許文献１では、雪が付着しているか否かの判定は、衝突回避の対象で
ある物体の検出が行われる作動条件（車速域）と、別の作動条件（別の車速域）で行われ
ている。即ち、残響波のみからでは、雪等の付着物なのか、至近距離にある硬い障害物な
のかを判定することはできない。
【０００７】
　そこで、上記課題に鑑み、物体検出手段への雪等の付着を確実に判定し、雪等の付着に
起因した運転支援の支障を軽減することができる運転支援装置の提供することを目的とす
る。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　上記目的を達成するため、一実施形態において、運転支援装置は、
　車外の物体を検出し、該物体までの距離を含む物体情報を取得する物体検出部と、
　自車の車速を検出する車速検出部と、
　前記物体検出部により物体が検出された場合に、前記物体情報に基づいて、前記物体に
関する運転支援を実行する処理部を備え、
　前記処理部は、前記車速検出部により検出された車速が所定速度以下の場合、前記物体
検出部により前記物体が継続的に検出されている状態で走行移動した距離が所定距離を超
えたときに、前記運転支援の実行を抑制し、前記車速検出部により検出された車速が前記
所定速度を超えている場合、前記物体検出部により前記物体が継続的に検出されている時
間が所定時間を超えたときに、前記運転支援の実行を抑制することを特徴とする。
　また、他の実施形態において、運転支援装置は、
　車外の物体を検出し、該物体までの距離を含む物体情報を取得する物体検出部と、
　自車の車速を検出する車速検出部と、
　前記物体検出部により物体が検出された場合に、前記物体情報に基づいて、前記物体に
関する運転支援を実行する処理部を備え、
　前記処理部は、前記物体検出部により前記物体が継続的に検出されている時間が、前記
車速検出部により検出された車速が速くなるのに応じて長くなるように変更される所定時
間を超えた場合に、前記運転支援の実行を抑制することを特徴とする。
　また、更に他の実施形態において、運転支援装置は、
　車外の物体を検出し、該物体までの距離を含む物体情報を取得する物体検出部と、
　自車の車速を検出する車速検出部と、
　前記物体検出部により物体が検出された場合に、前記物体情報に基づいて、前記物体に
関する運転支援を実行する処理部を備え、
　前記処理部は、前記物体検出部により前記物体が継続的に検出されている状態で走行移
動した距離が、前記車速検出部により検出された車速に応じて変更される所定距離を超え
た場合に、前記運転支援の実行を抑制することを特徴とする。
 
【発明の効果】
【０００９】
　本実施形態によれば、物体検出手段への雪等の付着を確実に判定し、雪等の付着に起因
した運転支援の支障を軽減することができる運転支援装置の提供することができる。
【図面の簡単な説明】
【００１０】
【図１】運転支援装置１を含むシステム構成の一例を示すブロック図である。
【図２】第１の実施形態に係る運転支援装置１の動作を説明するフローチャートである。
【図３】第１の実施形態に係る運転支援装置１の動作の一例を説明するタイムチャートで
ある。
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【図４】第２の実施形態に係る運転支援装置１の動作を説明するフローチャートである。
【図５】第３の実施形態に係る運転支援装置１の動作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】
【００１１】
　以下、図面を参照して発明を実施するための形態について説明する。
【００１２】
　［第１の実施形態］
　図１は、本実施形態に係る運転支援装置１を含むシステム構成の一例を示すブロック図
である。
【００１３】
　図１において、運転支援装置１は、運転支援ＥＣＵ１０を含む。
【００１４】
　運転支援ＥＣＵ１０は、マイクロコンピュータによって構成され、例えば、制御プログ
ラムを格納するＲＯＭ、演算結果等を格納する読書き可能なＲＡＭ、タイマ、カウンタ、
入力インターフェイス、及び出力インターフェイス等を有する。なお、運転支援ＥＣＵ１
０の機能は、任意のハードウェア、ソフトウェア、ファームウェア又はそれらの組み合わ
せにより実現されてもよい。例えば、運転支援ＥＣＵ１０の機能の任意の一部又は全部は
、特定用途向けＡＳＩＣ（Ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ－Ｓｐｅｃｉｆｉｃ Ｉｎｔｅｇｒａ
ｔｅｄ Ｃｉｒｃｕｉｔ）、ＦＰＧＡ（Ｆｉｅｌｄ Ｐｒｏｇｒａｍｍａｂｌｅ Ｇａｔｅ 
Ａｒｒａｙ）により実現されてもよい。また、運転支援ＥＣＵ１０の機能の一部又は全部
は、他のＥＣＵ（例えば、クリソナＥＣＵ２０）により実現されてもよい。また、運転支
援ＥＣＵ１０は、他のＥＣＵ（例えば、クリソナＥＣＵ２０）の機能の一部又は全部を実
現するものであってもよい。
【００１５】
　運転支援ＥＣＵ１０には、クリアランスソナーＥＣＵ（以下、クリソナＥＣＵと呼ぶ）
２０、クリアランスソナー２０１ａ、２０１ｂ、２０１ｃ、２０１ｄ、Ｇセンサ３０、舵
角センサ４０、メータコンピュータ５０、エンジンＥＣＵ６０、及びブレーキＥＣＵ７０
等が接続されてよい。例えば、運転支援ＥＣＵ１０は、ＣＡＮ（Ｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒ　
Ａｒｅａ　Ｎｅｔｗｏｒｋ）等の車載ＬＡＮやじか線等により、クリソナＥＣＵ２０、Ｇ
センサ３０、舵角センサ４０、メータコンピュータ５０、エンジンＥＣＵ６０、及びブレ
ーキＥＣＵ７０と通信可能に接続されてよい。
【００１６】
　クリアランスソナー２０１ａ、２０１ｂ、２０１ｃ及び２０１ｄは、超音波センサであ
り、車体の適切な箇所に設けられる。クリアランスソナー２０１ａ、２０１ｂ、２０１ｃ
及び２０１ｄは、検出距離が例えば数ｃｍ～数ｍの比較的近距離の物体の有無又は物体ま
での距離を検出するセンサの一例である。例えば、２つのクリアランスソナー２０１ａ及
び２０１ｂがフロントバンパーに設けられ、また、２つのクリアランスソナー２０１ｃ及
び２０１ｄがリアバンパーに設けられてよい。また、センサの数及び配置はこれらに限定
されるものではなく、例えば、フロントに４個、リアに４個、さらにサイドに２個のよう
に設けてもよい。クリアランスソナー２０１ａ～２０１ｄは、それぞれの検出範囲におけ
る検出結果（物体情報）をクリソナＥＣＵ２０にそれぞれ出力する。
【００１７】
　クリアランスソナー２０１ａ、２０１ｂ、２０１ｃ及び２０１ｄは、車速が０より大き
い低速領域である間、作動するものであってよい。また、車両前方の物体検出用のクリア
ランスソナー２０１ａ及び２０１ｂは、前進方向の駆動レンジ（例えばＤレンジ）による
走行時に作動し、後方物体検出用のクリアランスソナー２０１ｃ及び２０１ｄは、リバー
スレンジによる走行時（後退時）に作動するものであってよい。また、クリアランスソナ
ー２０１ａ、２０１ｂ、２０１ｃ及び２０１ｄは、所定周期毎に超音波送受信処理を行う
ものであってよい。なお、該所定周期は、検出距離に応じて設定されてよく、例えば、検
出距離を長くする場合は、所定周期も長くなり、検出距離を短くする場合は、所定周期も
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短くなる。
【００１８】
　クリソナＥＣＵ２０は、クリアランスソナー２０１ａ～２０１ｄから入力された検出結
果を処理し、物体までの距離である「物標距離」を算出する。クリソナＥＣＵ２０は、算
出した物標距離の情報（距離情報）を運転支援ＥＣＵ１０に送信する。例えば、クリソナ
ＥＣＵ２０は、クリアランスソナーから照射された超音波が物体で反射して、反射波が戻
るまでの時間を計測することによって、物体までの距離を測定してもよい。なお、クリア
ランスソナーの検出角度が例えば９０°と広範囲の場合は、単一のクリアランスソナーか
らの検出結果のみでは物体の方向は特定されず、例えば、クリソナＥＣＵ２０は、複数の
クリアランスソナーからの物体までの距離を得ることにより、物体の位置（方向）を特定
してもよい。また、クリソナＥＣＵ２０は、物体の形状(例えば壁のような形状なのか電
柱のような形状)を判断してもよい。
【００１９】
　Ｇセンサ３０は、車両の前後方向の加速度を計測して、測定結果を「車両前後Ｇ」の情
報として、運転支援ＥＣＵ１０に送信する。Ｇセンサ３０で計測される車両の前後方向の
加速度は、車輪速度から算出される加速度と道路の勾配（車両の傾き）による重力加速度
の合計値である。従って、Ｇセンサ３０で計測される車両前後Ｇから車輪速度にて算出さ
れる加速度を減算することによって道路の勾配を測定することができる。
【００２０】
　舵角センサ４０は、ステアリングホイールの操舵角を検出して、舵角情報として運転支
援ＥＣＵ１０に送信する。
【００２１】
　メータコンピュータ５０は、運転者に対して表示による報知を行うコンビネーションメ
ータ装置（不図示）や、運転者に対して音声による報知を行う報知音発生装置（不図示）
等が接続されている。メータコンピュータ５０は、運転支援ＥＣＵ１０からの要求に応じ
て、コンビネーションメータ装置に表示する数値、文字、図形、インジケータランプ等の
制御を行うとともに、報知音発生装置にて報知する警報音や警報音声の制御を行う。
【００２２】
　エンジンＥＣＵ６０は、車両の駆動源であるエンジンの作動の制御を行うものであり、
例えば、点火タイミング、燃料噴射量、スロットル開度等の制御を行う。エンジンＥＣＵ
６０は、後述する運転支援ＥＣＵ１０からの要求駆動力に基づいて、エンジン出力を制御
する。なお、ハイブリッド車の場合は、エンジンＥＣＵ６０は、ハイブリッドシステム全
体を制御するＨＶ　ＥＣＵ（不図示）と協動して、運転支援ＥＣＵ１０からの要求駆動力
に応じて駆動力を制御してよい。また、ハイブリッド車や電気自動車の場合は、運転支援
ＥＣＵ１０からの要求駆動力に基づいて、モータ出力が制御されてもよい。
【００２３】
　また、エンジンＥＣＵ６０は、運転支援ＥＣＵ１０に対して、アクセルペダル操作の情
報、アクセルペダル開度の情報、スロットルバルブ開度の情報及びシフト位置情報を送信
してもよい。アクセルペダル操作の情報とは、アクセルペダル（不図示）の操作量を表す
情報であり、アクセルペダル開度の情報は、アクセル開度を表す情報であり、スロットル
バルブ開度の情報は、スロットル開度を表す情報である。シフト位置情報は、シフトレバ
ーの位置を表す情報であり、Ｐ（パーキング）、Ｒ（リバース）、Ｎ（ニュートラル）、
Ｄ（ドライブ）などである。なお、シフト位置情報には、例えば、スポーツモード、スノ
ーモード等の走行モードやＡＣＣ（Ａｄａｐｔｉｖｅ　Ｃｒｕｉｓｅ　Ｃｏｎｔｒｏｌ）
の使用状況等が含まれてよい。また、アクセルペダル操作の情報は、アクセルポジション
センサから直接取得されてもよい。また、スロットルバルブ開度の情報は、スロットルボ
ディに設けられたスロットルセンサから直接取得されてもよい。また、シフト位置情報は
、トランスミッションを制御するＥＣＵから取得されてもよいし、シフトポジションセン
サから直接取得されてもよい。
【００２４】
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　ブレーキＥＣＵ７０は、車両の制動装置の制御を行うものであり、例えば、図示しない
各車輪に配置された油圧式ブレーキ装置を作動させるブレーキアクチュエータの制御を行
う。ブレーキＥＣＵ７０は、後述する運転支援ＥＣＵ１０からの要求制動力に基づいて、
ブレーキアクチュエータの出力(ホイールシリンダ圧)を制御する。なお、ブレーキアクチ
ュエータは、高圧油を生成するポンプ（及びポンプを駆動するモータ）、各種バルブ等を
含んでよい。また、制動装置の油圧回路構成は任意である。制動装置の油圧回路は、運転
者のブレーキペダルの踏み込み量に無関係にホイールシリンダ圧を昇圧できる構成であれ
ばよく、典型的には、マスタシリンダ以外の高圧油圧源（高圧油を生成するポンプやアキ
ュムレータ）を備えていればよい。また、ＥＣＢ（Ｅｌｅｃｔｒｉｃ　Ｃｏｎｔｒｏｌ　
Ｂｒａｋｉｎｇ　ｓｙｓｔｅｍ）に代表されるようなブレーキバイワイヤシステムで典型
的に使用される回路構成が採用されてもよい。また、ハイブリッド車や電気自動車の場合
は、運転支援ＥＣＵ１０からの要求制動力に基づいて、モータ出力（回生動作）が制御さ
れてもよい。
【００２５】
　また、ブレーキＥＣＵ７０は、運転支援ＥＣＵ１０に対して、ブレーキペダル操作の情
報、及び車輪速の情報を送信してもよい。車輪速の情報は、例えば、図示しない各車輪に
備えられた車輪速センサからの信号に基づくものであってよい。なお、車輪速の情報から
は、車両の速度（車体速度）や加速度（又は減速度）が算出可能である。なお、ブレーキ
ペダル操作の情報は、ブレーキ踏力スイッチやマスタシリンダ圧センサから直接取得され
てもよく、同様に、車輪速の情報(又は車速の情報)は、車輪速センサや駆動軸回転センサ
等から直接取得されてもよい。
【００２６】
　運転支援ＥＣＵ１０は、ＩＣＳアプリ（Ｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔ　Ｃｌａｒｅｎｃｅ　
Ｓｏｎａｒ　アプリケーション）１００を備えている。図１の例では、ＩＣＳアプリ１０
０は、運転支援ＥＣＵ１０で動作するソフトウェアであり、入力処理部１０１、車両状態
推定部１０２、障害物判定部１０３、制御量演算部１０４、ＨＭＩ（Ｈｕｍａｎ　Ｍａｃ
ｈｉｎｅ　Ｉｎｔｅｒｆａｃｅ）演算部１０５、及び出力処理部１０６を備えている。
【００２７】
　運転支援ＥＣＵ１０は、クリソナＥＣＵ２０からの情報等に基づいて、物体と自車とが
衝突しないように、該物体に関する運転支援を行う。運転支援は、運転者の自主的なブレ
ーキ操作を促す警報（メータコンピュータ５０との協動）や、介入による駆動力の抑制（
エンジンＥＣＵ６０との協動）や、介入による制動力の発生（ブレーキＥＣＵ７０との協
動）を含んでよい。また、本実施形態では、所定の条件に該当する場合、即ち、クリアラ
ンスソナー２０１ａ～２０１ｄに雪等が付着していると判定した場合に、上述した運転支
援の実行を抑制する。本実施形態に係る運転支援及び該運転支援の抑制の詳細については
、後述する。
【００２８】
　入力処理部１０１は、運転支援ＥＣＵ１０が受信する各種情報の入力処理を行う。例え
ばＣＡＮ通信規格により受信する情報をＩＣＳアプリ１００で使用可能な情報に変換する
。入力処理部１０１には、クリソナＥＣＵ２０から距離情報、Ｇセンサ３０から車両前後
Ｇの情報、舵角センサ４０から舵角情報が入力される。また、入力処理部１０１には、エ
ンジンＥＣＵ６０から、アクセルペダル操作の情報、アクセルペダル開度率の情報、スロ
ットルバルブ開度の情報、及びシフト位置情報が入力される。また、ブレーキＥＣＵ７０
から、ブレーキペダル操作の情報、及び車輪速の情報が入力される。
【００２９】
　車両状態推定部１０２は、入力処理部１０１に入力された上記の各種情報に基づいて車
両状態を推定する機能を備える。例えば、車両状態推定部１０２は、クリアランスソナー
２０１ａ～２０１ｄが作動すべき車両状態が形成されたか否かを判定してよい。
【００３０】
　障害物判定部１０３は、クリアランスソナー２０１ａ～２０１ｄにより検出された物体
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に対して、当該物体に係る物体情報等に基づいて、衝突判定を行う。具体的には、障害物
判定部１０３は、検出された物体が自車に衝突する可能性が高いか否か（運転支援により
衝突を回避すべき物体であるか否か）を判定する。例えば、障害物判定部１０３は、物体
までの距離が所定距離未満であり、物体との衝突を回避するのに必要な減速度（必要減速
度）が所定閾値ＴＨより大きい場合であり、且つ、物体が操舵操作による回避不能な範囲
に位置する場合に、物体に対して自車が衝突すると判定してよい。なお、該判定は、クリ
アランスソナー２０１ａ～２０１ｄにより検出される物体に係る物体情報、舵角センサ４
０から受信した舵角情報、及びブレーキＥＣＵ７０から受信した車輪速情報等に基づいて
、行われてよい。
【００３１】
　また、障害物判定部１０３は、クリソナＥＣＵ２０から受信した物標距離に基づいて、
クリアランスソナー２０１ａ～２０１ｄにより検出された物体が運転支援の対象となる障
害物であるか否かを判定してよい。例えば、クリアランスソナー２０１ａ～２０１ｄによ
り検出される各物体情報は、障害物とはなりえない物体（クリアランスソナー２０１ａ～
２０１ｄに付着した雪等）の存在に起因して生成される場合がある。そこで、クリアラン
スソナー２０１ａ～２０１ｄにより検出された物体情報が、運転支援の対象となる障害物
であるか否かが判定される（障害物判定）。具体的な障害物判定方法については、後述す
る。
【００３２】
　制御量演算部１０４は、運転支援の制御量を演算する。例えば、障害物判定部１０３に
おいて検出された物体に対して自車が衝突すると判定された場合に、上記必要減速度に応
じた要求制動力を演算してよい。また、物体が所定距離以内に位置する場合に、駆動力を
抑制するための要求駆動力を演算し、検出された物体に対して自車が衝突すると判定され
た場合に、駆動力を「０」にするための要求駆動力を演算してよい。
【００３３】
　また、制御量演算部１０４は、障害物判定部１０３における障害物判定により検出され
た物体は運転支援の対象となる障害物でない（雪等の付着物である）と判定された場合に
、運転支援の実行を抑制する。即ち、運転支援を抑制する制御量を演算する。なお、運転
支援の実行の抑制とは、実行されている運転支援を中止することや運転支援の実行を禁止
すること含んでよい。例えば、介入による制動力が発生している時点で、検出された物体
が運転支援の対象となる障害物でないと判定された場合に、運転支援（介入による制動）
を中止するため、要求制動力を０とする演算が行われてよい。また、運転支援の対象とな
る障害物でない物体がクリアランスソナー２０１ａ～２０１ｄにより継続的に検出されて
いる間は、運転支援（介入による制動）を禁止するため、（通常時における）アクセル開
度に対応した駆動力を要求駆動力として演算してよい。
【００３４】
　ＨＭＩ演算部１０５は、クリアランスソナー２０１ａ～２０１ｄにより物体が検出され
た場合に、その物体に対する運転者への注意喚起のための各種情報を出力するための演算
部である。ＨＭＩ演算部１０５は運転者に対して、例えば、メータコンピュータ５０を通
じて、図示しない表示装置、音声装置、又は振動装置等による通知を行うための演算を行
う。
【００３５】
　また、ＨＭＩ演算部１０５は、障害物判定部１０３における障害物判定により検出され
た物体は運転支援の対象としての障害物でない（雪等の付着物である）と判定された場合
に、メータコンピュータ５０を通じた運転支援の実行を抑制する。即ち、運転支援を抑制
する演算を行う。例えば、運転者の自主的なブレーキ操作を促す警報を鳴らしている時点
で、検出された物体が運転支援の対象となる障害物でないと判定された場合に、運転支援
（警報）を中止したり、誤報であった旨の通知をしたりするための演算が行われてよい。
また、運転支援の対象となる障害物でない物体がクリアランスソナー２０１ａ～２０１ｄ
により継続的に検出されている間は、運転支援（警報等）を禁止するための演算が行われ
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てよい。
【００３６】
　出力処理部１０６は、制御量演算部１０４で演算された制御量（要求駆動力や要求制動
力）やＨＭＩ演算部１０５で演算された演算結果（出力情報）を、エンジンＥＣＵ６０、
ブレーキＥＣＵ７０及びメータコンピュータ５０に送信するために、例えばＣＡＮ通信規
格による信号に変換して出力処理する。
【００３７】
　次に、本実施形態に係る運転支援装置１による運転支援フロー、特に、クリアランスソ
ナー２０１ａ～２０１ｄにより検出された物体が運転支援の対象となる障害物であるか否
かの判定、及び運転支援の抑制に至るフローについて説明をする。
【００３８】
　図２は、運転支援装置１の動作を説明するフローチャートである。図２に示す処理ルー
チンは、運転支援装置１が搭載された車両のＩＧオンから開始され、ＩＧオンの間、実行
されてよい。また、図２に示す処理ルーチンは、クリアランスソナー２０１ａ～２０１ｄ
の作動中に超音波送受信の周期（所定周期）毎に実行されてよい。また、図２に示す処理
ルーチンは、クリアランスソナー２０１ａ～２０１ｄのそれぞれに係る距離情報に対して
独立に実行されてよい。以下、一例として、クリアランスソナー２０１ａに係る距離情報
に対して実行される処理について説明する。
【００３９】
　なお、図２に示すフローと並行して、クリアランスソナー２０１ａ～２０１ｄにより物
体が検出された場合における運転支援（介入による制動力の発生、介入による駆動力の抑
制、ブレーキ操作を促す警報等）が実行されているものとする。
【００４０】
　ステップＳ１０１にて、運転支援ＥＣＵ１０（障害物判定部１０３）は、クリアランス
ソナー２０１ａにより至近距離に物体が検出されたか否かを判定する。具体的には、クリ
ソナＥＣＵ２０からの距離情報に基づいて、所定距離Ｄ０以下の物標距離である距離情報
が得られたか否かを判定する。この所定距離Ｄ０以下の物標距離を含む距離情報は、今回
初めて入力される物体に係る距離情報であってよい。即ち、前回までの周期では、物体が
検出されておらず（距離情報が得られておらず）、今回の周期で距離情報が得られ、且つ
、その距離情報に含まれる物標距離が所定距離Ｄ０以下である場合であってよい。また、
この所定距離Ｄ０以下の物標距離を含む距離情報は、前回以前の周期から入力されている
物体に係る距離情報であってもよい。即ち、前回以前の周期においても同物体が検出され
ており（距離情報が得られており）、今回の周期で得られた距離情報に含まれる物標距離
が初めて所定距離Ｄ０以下となった場合であってもよい。所定距離Ｄ０は、クリアランス
ソナー２０１ａ～２０１ｄに雪が付着したときに得られる物標距離の範囲の最大値に対応
してよく、例えば、５０ｃｍ以下の距離であってよい。
【００４１】
　ステップＳ１０１にて、所定距離Ｄ０以下の物標距離を含む距離情報が得られた場合に
は、ステップＳ１０２に進み、それ以外の場合は、今回の周期の処理は終了し、所定距離
Ｄ０以下の距離情報が得られるまでステップＳ１０１の処理を繰り返す待ち状態となる。
【００４２】
　ステップＳ１０２にて、運転支援ＥＣＵ１０（障害物判定部１０３）は、ブレーキＥＣ
Ｕ７０から入力された車輪速情報に基づいて、自車の車速が所定速度Ｖｔｈより大きいか
否かを判定する。自車の車速が所定速度Ｖｔｈより大きい場合、ステップＳ１０３に進み
、自車の車速が所定速度Ｖｔｈ以下である場合、ステップＳ１０４に進む。
【００４３】
　ステップＳ１０３又はステップＳ１０４が、クリアランスソナー２０１ａにより検出さ
れた物体が運転支援の対象となる障害物か否か、即ち、検出された物体が雪等の付着物で
あるか否かを判定するステップである。
【００４４】
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　ステップＳ１０３にて、運転支援ＥＣＵ１０（障害物判定部１０３）は、クリアランス
ソナー２０１ａにより至近距離（所定距離Ｄ０内）に検出された物体が継続的に検出され
ている時間（検出時間）が所定時間Ｔ１ｔｈを超えたか否かを判定する。所定距離Ｄ０内
に物体が検出されてからある程度の時間（所定時間Ｔ１ｔｈ）継続して検出され続けてい
る場合、至近距離の物体と衝突することなく継続的に走行することができていることから
、検出された物体は付着物であると判定することができる。なお、上記検出時間は、物体
が所定距離Ｄ０内で継続的に検出されている時間でもよいし、所定距離Ｄ０内で検出され
た後に所定距離Ｄ０外となる場合も含めて、任意の距離で継続的に検出されている時間で
もよい。また、検出時間には、物体が検出されている時間連続性を示す指標、例えば、ク
リアランスソナー２０１ａにより物体が継続的に検出されている周期（の数）が含まれて
よい。また、ある周期で物体が一時的に検出されなくなった場合は、検出時間は、０にリ
セットされてもよいし、検出されなくなった周期分の時間が減じられてもよい。即ち、ノ
イズや一時的な通信エラー等により距離情報が得られなかった場合等を想定して、一時的
に物体が検出されなくなった場合に一気に検出時間が０とならないように検出時間の定義
を緩和してもよい。
【００４５】
　ここで、図３は、運転支援装置１の動作の一例を説明するタイムチャートであり、検出
された物体が付着物であるか否かの判定を説明するための図である。図３（ａ）は、縦軸
を検出された物体が継続的に検出されている時間（検出時間）、横軸を時間とし、検出時
間の時間経過の一例を示している。なお、物体が検出された時刻を０としている。このよ
うに、検出時間が所定時間Ｔ１ｔｈを超えた時刻ｔａより後において、検出された物体は
付着物であるとの判定が可能となる。なお、図３（ａ）に示すとおり、物体が継続的に検
出された場合、検出時間と時間経過とは、線形で対応する。
【００４６】
　ステップＳ１０３にて、検出時間が所定時間Ｔ１ｔｈよりも大きい場合、即ち、クリア
ランスソナー２０１ａにより検出された物体が付着物と判定された場合、ステップＳ１０
５に進む。また、検出時間が所定時間Ｔ１ｔｈ以下である場合、即ち、クリアランスソナ
ー２０１ａにより検出された物体が付着物でないと判定された場合、ステップＳ１０１に
戻り、ステップＳ１０１～Ｓ１０４のフローを繰り返す。
【００４７】
　ステップＳ１０４にて、運転支援ＥＣＵ１０（障害物判定部１０３）は、クリアランス
ソナー２０１ａにより至近距離（所定距離Ｄ０内）に検出された物体が継続的に検出され
ている状態で走行移動した距離（移動距離）が所定距離ＴＤ１ｔｈを超えたか否かを判定
する。所定距離Ｄ０内で物体が検出されてから該物体が継続的に検出されている状態であ
る程度の距離（所定距離ＴＤ１ｔｈ）を自車が走行した場合、至近距離の物体と衝突する
ことなく継続的に走行できていることから、検出された物体は付着物であると判定するこ
とができる。なお、所定距離ＴＤ１ｔｈは、例えば、所定距離Ｄ０であってよいし、クリ
アランスソナー２０１ａにより所定距離Ｄ０内に物体が検出され始めたときの該物体まで
の距離であってもよい。
【００４８】
　ここで、図３は、運転支援装置１の動作の一例を説明するタイムチャートであり、検出
された物体が付着物であるか否かの判定を説明するための図である。図３（ｂ）は、縦軸
を所定距離Ｄ０内に検出された物体が継続的に検出されている状態で走行移動した距離（
移動距離）、横軸を時間とし、移動距離の時間経過の一例を示している。なお、所定距離
Ｄ０内に物体が検出された時刻を０としている。このように、移動距離が所定距離ＴＤ１
ｔｈを超えた時刻ｔｂより後において、検出された物体は付着物であるとの判定が可能と
なる。
【００４９】
　ステップＳ１０４にて、クリアランスソナー２０１ａにより移動距離が所定距離ＴＤ１
ｔｈを超えた場合、即ち、クリアランスソナー２０１ａにより検出された物体が付着物と
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判定された場合、ステップＳ１０５に進む。また、クリアランスソナー２０１ａにより移
動距離が所定距離ＴＤ１ｔｈ以下である場合、即ち、クリアランスソナー２０１ａにより
検出された物体が付着物でないと判定された場合、ステップＳ１０１に戻り、ステップＳ
１０１～Ｓ１０４のフローを繰り返す。
【００５０】
　ステップＳ１０５にて、運転支援ＥＣＵ１０（制御量演算部１０４）は、衝突回避のた
めの運転支援の実行を抑制する。例えば、クリアランスソナー２０１ａにより検出された
物体（付着物）に基づいて、運転支援ＥＣＵ１０による運転支援（介入による制動力の発
生、介入による駆動力の抑制、ブレーキを促す警報の発生等）が既に実行されている場合
、該運転支援を中止してよい。また、該運転支援の中止後、運転支援の実行を禁止してよ
い。また、ステップＳ１０３又は１０４の判定を行った上で、上記運転支援を開始するか
否かを判定してもよく、この場合に、ステップＳ１０３又はＳ１０４にて検出された物体
が付着物であると判定された場合、該運転支援を開始せず、該運転支援の実行を禁止して
よい。なお、運転支援の実行の抑制には、例えば、介入による制動力の発生量や介入によ
る駆動力の抑制量を段階的に減らして、通常の走行状態に復帰させるような場合が含まれ
てよい。また、運転支援の実行の抑制には、例えば、運転支援の実行を抑制している旨を
運転者に通知すること等が含まれてよい。このように、検出された物体が付着物であると
判定された場合には、衝突回避のための運転支援の実行を抑制して、運転者への違和感を
軽減することができる。
【００５１】
　ステップＳ１０６にて、運転支援ＥＣＵ１０（障害物判定部１０３）は、付着物と判定
された物体がクリアになった（検出されなくなった）か否かを判定する。付着物がクリア
になったことの判定は、例えば、継続して検出されていた物体（付着物）が検出されなく
なった時点（周期）で行われてもよいし、検出されなくなってから検出されない時間が所
定時間（所定周期）Ｔ０経過した時点で行われてもよい。ステップＳ１０６にて、付着物
と判定された物体がクリアになったと判定された場合、ステップＳ１０７に進む。クリア
になっていないと判定された場合、物体（付着物）がクリアになるまでステップＳ１０６
の判定が繰り返され、衝突回避のための運転支援が抑制（禁止）された状態が継続される
。
【００５２】
　ステップＳ１０７にて、衝突回避のための運転支援の実行の抑制（禁止）を解除する。
そして、ステップＳ１０１に戻り、至近距離の物体が検出されるのを待つ。
【００５３】
　次に、本実施形態に係る運転支援装置１（運転支援ＥＣＵ１０）の作用について説明を
する。
【００５４】
　運転支援ＥＣＵ１０は、車速に応じて、検出された物体が付着物であるか否かを判定す
る条件（所定の条件）を変更し、所定の条件に該当する場合（付着物である場合）に検出
された物体に関する衝突回避のための運転支援の実行を抑制する。これにより、検出され
た物体が付着物である場合は、衝突回避のための運転支援の実行が抑制されるため、運転
者の意図しない介入による制動等を抑制し、運転者の違和感を軽減することができる。
【００５５】
　より具体的には、運転支援ＥＣＵ１０は、車速が所定速度Ｖｔｈより大きいときは、検
出された物体が継続的に検出されている時間（検出時間）が所定時間Ｔ１ｔｈを超えた場
合に、検出された物体を付着物と判定し、衝突緩和のための運転支援の実行を抑制する。
また、運転支援ＥＣＵ１０は、車速が所定速度Ｖｔｈ以下の場合、検出された物体が継続
的に検出されている状態で走行移動した距離（移動距離）が所定距離ＴＤ１ｔｈを超えた
場合に、検出された物体を付着物と判定し、衝突緩和のための運転支援の実行を抑制する
。これにより、車速がある程度高い場合において、自車の移動距離に基づいて付着物であ
るか否かを判定した場合の誤判定を防止することができる。即ち、車速がある程度高い場
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合は、クリアランスソナー２０１ａ～２０１ｄの一周期中での移動距離が長くなるため、
例えば、ある周期のみで雨が検出された場合であっても、当該周期中に自車の移動距離が
所定距離ＴＤ１ｔｈを超えてしまう場合がありうる。そのため、ある周期のみで検出され
た雨を付着物であると判定してしまう場合がありうる。これに対して、このように、車速
が高い場合（所定速度Ｖｔｈより大きい場合）は検出時間により付着物であるか否かの判
定を行うことにより上記誤判定を防止することができる。また、誤判定により衝突回避の
ための運転支援の実行が抑制されることがなくなるため、実効的な運転支援を行うことが
できる。また、車速に関係なく、自車の移動距離に基づいて付着物であるか否かを判定す
ると、上記誤判定の防止を目的として、車速が高い場合に併せて所定距離ＴＤ１ｔｈを長
くする必要がある。すると、車速がある程度低い場合に、検出された物体が付着物である
か否かの判定がされるまでに要する時間が長くなるという問題が生じうる。しかしながら
、車速が高い場合と低い場合とで、検出された物体が付着物であるか否かの判定する条件
を変更することにより、当該問題も生じることがない。即ち、車速がある程度低い場合に
、検出された物体が付着物であるか否かの早期の判定が可能となり、運転者の違和感を低
減することができる。
【００５６】
　また、上記所定距離ＴＤ１ｔｈは、クリアランスソナー２０１ａ～２０１ｄにより物体
が検出され始めたときの該物体までの距離であってよい。即ち、至近距離（所定距離Ｄ０
内）で検出された物体までの距離をその後衝突することなく走行移動できれば、検出され
た物体は付着物と判定することができるため、最短時間で付着物の判定をすることができ
る。これにより、早期に付着物に基づく衝突回避のための運転支援を抑制（中止・禁止）
することができ、運転者の違和感を早期に解消することができる。
【００５７】
　［第２の実施形態］
　次いで、第２の実施形態について説明をする。
【００５８】
　本実施形態は、検出時間が所定時間Ｔ２ｔｈを超えたか否かで検出された物体が付着物
か否かを判定し、上記所定時間Ｔ２ｔｈは、自車の車速に応じて変更される点が、第１の
実施形態と主に異なる。以下、第１の実施形態と同様の構成要素については、同一の符号
を付して、異なる部分を中心に説明する。
【００５９】
　本実施形態に係る運転支援装置１のシステム構成は、第１の実施形態と同様、図１で表
されるため、説明を省略する。
【００６０】
　次に、本実施形態に係る運転支援装置１による運転支援フロー、特に、クリアランスソ
ナー２０１ａ～２０１ｄにより検出された物体が運転支援の対象となる障害物であるか否
かの判定、及び運転支援の抑制に至るフローについて説明をする。
【００６１】
　図４は、運転支援装置１の動作を説明するフローチャートである。図４に示す処理ルー
チンは、運転支援装置１が搭載された車両のＩＧオンから開始され、ＩＧオンの間、実行
されてよい。また、図４に示す処理ルーチンは、クリアランスソナー２０１ａ～２０１ｄ
の作動中に超音波送受信の周期（所定周期）毎に実行されてよい。また、図４に示す処理
ルーチンは、クリアランスソナー２０１ａ～２０１ｄのそれぞれに係る距離情報に対して
独立に実行されてよい。以下、一例として、クリアランスソナー２０１ａに係る距離情報
に対して実行される処理について説明する。
【００６２】
　なお、第１の実施形態と同様、図４に示すフローと並行して、クリアランスソナー２０
１ａ～２０１ｄにより物体が検出された場合における運転支援（介入による制動力の発生
、介入による駆動力の抑制、ブレーキ操作を促す警報等）が実行されているものとする。
【００６３】
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　ステップＳ２０１にて、運転支援ＥＣＵ１０（障害物判定部１０３）は、クリアランス
ソナー２０１ａにより至近距離（所定距離Ｄ０内）に物体が検出されたか否かを判定する
。第１の実施形態の図２におけるステップＳ１０１と同様であるため、説明を省略する。
【００６４】
　ステップＳ２０１にて、所定距離Ｄ０以下の物標距離を含む距離情報が得られた場合に
は、ステップＳ２０２に進み、それ以外の場合は、今回の周期の処理は終了し、所定距離
Ｄ０以下の距離情報が得られるまでステップＳ２０１の処理を繰り返す待ち状態となる。
【００６５】
　ステップＳ２０２にて、運転支援ＥＣＵ１０（障害物判定部１０３）は、ブレーキＥＣ
Ｕ７０から入力された車輪速情報に基づいて、自車の車速に応じて所定時間Ｔ２ｔｈを設
定（変更）し、ステップＳ２０３に進む。所定時間Ｔ２ｔｈは、次のステップＳ２０３で
検出された物体が付着物であるか否かを判定するための判定閾値である。具体的には、車
速が遅くなるにつれて、所定時間Ｔ２ｔｈが短くなるように（車速が速くなるにつれて、
所定時間Ｔ２ｔｈが長くなるように）設定されてよい。
【００６６】
　ステップＳ２０３は、クリアランスソナー２０１ａにより検出された物体が運転支援の
対象となる障害物か否か、即ち、検出された物体が雪等の付着物であるか否かを判定する
ステップである。
【００６７】
　ステップＳ２０３にて、運転支援ＥＣＵ１０（障害物判定部１０３）は、クリアランス
ソナー２０１ａにより検出された物体が継続的に検出されている時間（検出時間）が所定
時間Ｔ２ｔｈを超えたか否かを判定する。至近距離（所定距離Ｄ０内）で物体が検出され
てからある程度の時間（所定時間Ｔ２ｔｈ）継続して検出され続けている場合、至近距離
の物体と衝突することなく継続的に走行することができていることから、検出された物体
は付着物であると判定することができる。なお、検出時間には、物体が検出されている時
間連続性を示す指標、例えば、クリアランスソナー２０１ａにより物体が検出されている
周期（の数）が含まれてよい。また、ある周期で物体が一時的に検出されなくなった場合
は、検出時間は、０にリセットされてもよいし、検出されなくなった周期分の時間が減じ
られてもよい。即ち、第１の実施形態と同様、ノイズや一時的な通信エラー等により距離
情報が得られなかった場合等を想定して、一時的に物体が検出されなくなった場合に一気
に検出時間が０とならないように検出時間の定義を緩和してもよい。
【００６８】
　ステップＳ２０３にて、検出時間が所定時間Ｔ２ｔｈよりも大きい場合、即ち、クリア
ランスソナー２０１ａにより検出された物体が付着物と判定された場合、ステップＳ２０
４に進む。また、検出時間が所定時間Ｔ２ｔｈ以下である場合、即ち、クリアランスソナ
ー２０１ａにより検出された物体が付着物でないと判定された場合、ステップＳ２０１に
戻り、ステップＳ２０１～Ｓ２０３のフローを繰り返す。
【００６９】
　ステップＳ２０４にて、運転支援ＥＣＵ１０（制御量演算部１０４）は、衝突回避のた
めの運転支援の実行を抑制する。ステップＳ２０４は、第１の実施形態の図２におけるス
テップＳ１０５と同様であるため、説明を省略する。
【００７０】
　ステップＳ２０５にて、運転支援ＥＣＵ１０（障害物判定部１０３）は、付着物と判定
された物体がクリアになった（検出されなくなった）か否かを判定する。ステップＳ２０
５にて、付着物と判定された物体がクリアになったと判定された場合、ステップＳ２０６
に進む。クリアになっていないと判定された場合、物体（付着物）がクリアになるまでス
テップＳ２０５の判定が繰り返され、衝突回避のための運転支援の実行が抑制（禁止）さ
れた状態が継続される。
【００７１】
　ステップＳ２０６にて、衝突回避のための運転支援の実行の抑制（禁止）を解除する。
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そして、ステップＳ２０１に戻り、至近距離の物体が検出されるのを待つ。
【００７２】
　次に、本実施形態に係る運転支援装置１（運転支援ＥＣＵ１０）の作用について説明を
する。なお、第２の実施形態特有の作用を中心に説明をする。
【００７３】
　運転支援ＥＣＵ１０は、車速に応じて、検出された物体が付着物であるか否かを判定す
る条件（所定の条件）を変更し、所定の条件に該当する場合（付着物である場合）に検出
された物体に関する衝突回避のための運転支援を抑制する。具体的には、付着物であるか
否かを判定する上記所定の条件は、検出された物体が継続的に検出されている時間（検出
時間）が所定時間Ｔ２ｔｈを超えたか否かであり、所定時間Ｔ２ｔｈは、車速に応じて変
更される。即ち、所定時間Ｔ２ｔｈは、車速が速くなるのに応じて、長くなる。これによ
り、第１の実施形態と同様、車速が高い場合と低い場合について、同じ条件で付着物であ
るか否かを判定することによる問題を解消することができる。
【００７４】
　［第３の実施形態］
　次いで、第３の実施形態について説明をする。
【００７５】
　本実施形態は、検出された物体が継続的に検出されている状態で走行移動した距離が所
定距離ＴＤ３ｔｈを超えたか否かで検知された物体が付着物か否かを判定し、上記所定距
離ＴＤ３ｔｈは、自車の車速に応じて変更される点が、第１の実施形態と主に異なる。以
下、第１の実施形態と同様の構成要素については、同一の符号を付して、異なる部分を中
心に説明する。
【００７６】
　本実施形態に係る運転支援装置１のシステム構成は、第１の実施形態と同様、図１で表
されるため、説明を省略する。
【００７７】
　次に、本実施形態に係る運転支援装置１による運転支援フロー、特に、クリアランスソ
ナー２０１ａ～２０１ｄにより検出された物体が運転支援の対象となる障害物であるか否
かの判定、及び運転支援の抑制に至るフローについて説明をする。
【００７８】
　図５は、運転支援装置１の動作を説明するフローチャートである。図５に示す処理ルー
チンは、運転支援装置１が搭載された車両のＩＧオンから開始され、ＩＧオンの間、実行
されてよい。また、図５に示す処理ルーチンは、クリアランスソナー２０１ａ～２０１ｄ
の作動中に超音波送受信の周期（所定周期）毎に実行されてよい。また、図５に示す処理
ルーチンは、クリアランスソナー２０１ａ～２０１ｄのそれぞれに係る距離情報に対して
独立に実行されてよい。以下、一例として、クリアランスソナー２０１ａに係る距離情報
に対して実行される処理について説明する。
【００７９】
　なお、第１の実施形態と同様、図５に示すフローと並行して、クリアランスソナー２０
１ａ～２０１ｄにより物体が検出された場合における運転支援（介入による制動の発生、
介入による駆動力の抑制、ブレーキ操作を促す警報等）が実行されているものとする。
【００８０】
　ステップＳ３０１にて、運転支援ＥＣＵ１０（障害物判定部１０３）は、クリアランス
ソナー２０１ａにより至近距離（所定距離Ｄ０内）に物体が検出されたか否かを判定する
。第１の実施形態の図２におけるステップＳ１０１と同様であるため、説明を省略する。
【００８１】
　ステップＳ３０１にて、所定距離Ｄ０以下の物標距離を含む距離情報が得られた場合に
は、ステップＳ３０２に進み、それ以外の場合は、今回の周期の処理は終了し、所定距離
Ｄ０以下の距離情報が得られるまでステップＳ３０１の処理を繰り返す待ち状態となる。
【００８２】
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　ステップＳ３０２にて、運転支援ＥＣＵ１０（障害物判定部１０３）は、ブレーキＥＣ
Ｕ７０から入力された車輪速情報に基づいて、自車の車速に応じて所定距離ＴＤ３ｔｈを
設定（変更）し、ステップＳ３０３に進む。所定距離ＴＤ３ｔｈは、次のステップＳ３０
３で検出された物体が付着物か否かを判定するための判定閾値である。具体的には、車速
が速くなるにつれて、所定距離ＴＤ３ｔｈが長くなるように設定されてよい。なお、車速
が低くなるにつれて、所定距離ＴＤ３ｔｈは、例えば、クリアランスソナー２０１ａによ
り物体が検出され始めたときの該物体までの距離に近づくように設定されてよい。
【００８３】
　ステップＳ３０３は、クリアランスソナー２０１ａにより検出された物体が運転支援の
対象となる障害物か否か、即ち、検出された物体が雪等の付着物であるか否かを判定する
ステップである。
【００８４】
　ステップＳ３０３にて、運転支援ＥＣＵ１０（障害物判定部１０３）は、クリアランス
ソナー２０１ａにより検出された物体が継続的に検出されている状態で走行移動した距離
（移動距離）が所定距離ＴＤ３ｔｈを超えたか否かを判定する。至近距離（所定距離Ｄ０
内）で物体が検出されてからある程度の距離（所定距離ＴＤ３ｔｈ）を自車が走行移動し
た場合、至近距離の物体と衝突することなく継続的に走行できていることから、検出され
た物体は付着物であると判定することができる。
【００８５】
　ステップＳ３０３にて、移動距離が所定距離ＴＤ３ｔｈを超えた場合、即ち、クリアラ
ンスソナー２０１ａにより検出された物体が付着物と判定された場合、ステップＳ３０４
に進む。また、移動距離が所定距離ＴＤ３ｔｈ以下である場合、即ち、クリアランスソナ
ー２０１ａにより検出された物体が付着物でないと判定された場合、ステップＳ３０１に
戻り、ステップＳ３０１～Ｓ３０３のフローを繰り返す。
【００８６】
　ステップＳ３０４にて、運転支援ＥＣＵ１０（制御量演算部１０４）は、衝突回避のた
めの運転支援の実行を抑制する。ステップＳ３０４は、第１の実施形態の図２におけるス
テップＳ１０５と同様であるため、説明を省略する。
【００８７】
　ステップＳ３０５にて、運転支援ＥＣＵ１０（障害物判定部１０３）は、付着物と判定
された物体がクリアになった（検出されなくなった）か否かを判定する。ステップＳ３０
５にて、付着物と判定された物体がクリアになったと判定された場合、ステップＳ３０６
に進む。クリアになっていないと判定された場合、物体（付着物）がクリアになるまでス
テップＳ３０５の判定が繰り返され、衝突回避のための運転支援の実行が抑制（禁止）さ
れた状態が継続される。
【００８８】
　ステップＳ３０６にて、衝突回避のための運転支援の実行の抑制（禁止）を解除する。
そして、ステップＳ２０１に戻り、至近距離の物体が検出されるのを待つ。
【００８９】
　次に、本実施形態に係る運転支援装置１（運転支援ＥＣＵ１０）の作用について説明を
する。なお、第３の実施形態特有の作用を中心に説明をする。
【００９０】
　運転支援ＥＣＵ１０は、車速に応じて、検出された物体が付着物であるか否かを判定す
る条件（所定の条件）を変更し、所定の条件に該当する場合（付着物である場合）に検出
された物体に関する衝突回避のための運転支援を抑制する。具体的には、付着物であるか
否かを判定する上記所定の条件は、検出された物体が継続的に検出されている状態で走行
移動した距離（移動距離）が所定距離ＴＤ３ｔｈを超えたか否かであり、所定距離ＴＤ３
ｔｈは、車速に応じて変更される。即ち、所定距離ＴＤ３ｔｈは、車速が速くなるのに応
じて、長くなる。これにより、第１の実施形態と同様、車速がある程度高い場合とある程
度低い場合について、同じ条件で付着物であるか否かを判定することによる問題を解消す
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ることができる。即ち、車速がある程度高い場合は、クリアランスソナー２０１ａ～２０
１ｄの一周期中での移動距離が長くなるため、例えば、ある周期のみで雨が検出された場
合であっても、当該周期中に自車の移動距離が所定距離ＴＤ１ｔｈを超えてしまう場合が
ありうる。そのため、ある周期のみで検出された雨を付着物であると判定してしまう場合
がありうる。これに対して、車速が高くなるのに応じて、所定距離ＴＤ３ｔｈが長くなる
ように変更することにより上記誤判定を防止することができる。また、誤判定により衝突
回避のための運転支援が抑制されることがなくなるため、実効的な運転支援を行うことが
できる。また、上記誤判定の防止を目的として、車速が高い場合に併せて所定距離ＴＤ３
ｔｈを長くすることで、車速がある程度低い場合に、検出された物体が付着物であるか否
かの判定がされるまでに要する時間が長くなるという問題が生じうる。しかしながら、車
速に応じて所定距離ＴＤ３ｔｈを変更することにより、当該問題も生じることがなく、車
速がある程度低い場合に、検出された物体が付着物であるか否かの早期の判定が可能とな
り、運転者の違和感を低減することができる。
【００９１】
　以上、本発明を実施するための形態について詳述したが、本発明はかかる特定の実施形
態に限定されるものではなく、特許請求の範囲に記載された本発明の要旨の範囲内におい
て、種々の変形・変更が可能である。
【００９２】
　例えば、上述した実施形態において、検出された物体が付着物であるか否かの判定に基
づく運転支援の実行の抑制の処理フローは、所定距離Ｄ０より離れた位置の物体が検出さ
れた場合にも行われてよい。例えば、至近距離で検出された物体のみならず、クリアラン
スソナー２０１ａ～２０１ｄにより検出可能な範囲で検出された物体に対して、付着物で
あるか否かの判定と、該判定に基づく、運転支援の実行の抑制が行われてよい。これによ
り、より慎重に付着物の判定が行うことができ、例えば、想定外の付着物等に対しても対
応が可能となる。
【００９３】
　また、上述した実施形態において、付着物の有無の判定処理は、衝突回避のための運転
支援の実行の抑制に付随して行われるが、独立して、例えば、定期的にクリアランスソナ
ー２０１ａ～２０１ｄへの付着物の有無を判定してもよい。即ち、図２に示す処理ルーチ
ンのステップＳ１０１～Ｓ１０４、図４に示す処理ルーチンのステップＳ２０１～Ｓ２０
３、又は、図５に示す処理ルーチンのステップＳ３０１～３０３により、クリアランスソ
ナー２０１ａ～２０１ｄへの付着物の有無を判定してよい。
【００９４】
　また、上述した実施形態において、超音波センサを用いているが、物体を検出すること
ができる他の手段（例えば、ミリ波レーダ、レーザーレーダ、ステレオカメラ等）を用い
る場合についても適用可能である。この場合、上述したクリアランスソナー２０１と同様
、配置される障害物を検出する手段の数に限定はなく、自車周辺の障害物を検出可能なよ
うに適当数の障害物を検出する手段が設けられてよい。
【００９５】
　また、上述した実施形態において、クリアランスソナー２０１は、フロントバンパー、
リアバンパー等の車室外に設けられるが、自車周辺の障害物を検出し、該障害物との距離
等が検出可能であれば、障害物を検出する手段は、車室内に設けられてもよい。例えば、
障害物を検出する手段としてステレオカメラを用いる場合、該ステレオカメラは、車室内
のフロントウィンドウ、リアウィンドウ、又はサイドウィンドウの付近に車外の自車周辺
を撮像可能に設けられてよい。
【符号の説明】
【００９６】
　１　　　　　　運転支援装置
　１０　　　　　運転支援ＥＣＵ（処理部）
　２０　　　　　クリソナＥＣＵ



(16) JP 6149616 B2 2017.6.21

10

　３０　　　　　Ｇセンサ
　４０　　　　　舵角センサ
　５０　　　　　メータコンピュータ
　６０　　　　　エンジンＥＣＵ
　７０　　　　　ブレーキＥＣＵ
　１００　　　　ＩＣＳアプリ
　１０１　　　　入力処理部
　１０２　　　　車両状態推定部
　１０３　　　　障害物判定部
　１０４　　　　制御量演算部
　１０５　　　　ＨＭＩ演算部
　１０６　　　　出力処理部
　２０１ａ～２０１ｄ　クリアランスソナー（物体検出部）

【図１】 【図２】
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