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【手続補正書】
【提出日】平成29年2月14日(2017.2.14)
【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】
　交差点上流距離Ｄ0 の地点Ｐを時刻ｔp1～ｔp3 の交差点信号一周期Ｔs の間に通過す
る車両を、地点Ｐから限定された速度範囲ｖmin～ｖmax（但し速度は車両毎の地点Ｐ～交
差点間平均速度）で走行させて時刻ｔs2 ～ｔs3 の交差点信号青時間Ｔg の間に交差点に
到達・通過させるに際し、速度ｖminを所定の基準値以上とすべく、地点Ｐ－交差点間距
離Ｄ0、交差点信号黄時間Ｔyと交差点信号赤時間Ｔrの和時間（Ｔy＋Ｔr）、および地点
Ｐ－交差点間許容最高速度ｖmax 、を下記関係を満足するように設定することを特徴とす
る交差点走行制御方法およびそのシステム。
　Ｄ0 ≧／｛（Ｔy ＋Ｔr ）・ｖmin ｝ ／｛１－（ｖmin ／ｖmax ）｝
ここで、
　Ｄ0：地点Ｐ－交差点間距離
　ｔp1 ＝ｔp3 －Ｔs 
  ｔp3 ＝ｔs3 －（Ｄ0／ｖmax ）
　ｔs2 ＝ｔs3 －Ｔg
  ｔs3 ：交差点信号青時間終了時刻
Ｔs ：交差点信号１周期
Ｔg ：交差点青信号時間
　　Ｔy ：交差点信号黄時間
　　Ｔr ：交差点信号赤時間
　ｖmin ：地点Ｐ－交差点間許容最低速度
　　ｖmax ：地点Ｐ－交差点間許容最高速度
　　である。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
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【補正対象項目名】０００１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００１】
本願発明は、車両が交差点を省エネルギー・低排出ガスかつ安全に走行・通過するための
走行制御方法およびシステムに関する。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００３
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００３】
但し、交差点上流特定地点（地点Ｐ）から交差点への到達・通過走行に際し、特許文献１
においては、特定地点からの定速走行で行うのに対し、特許文献２では、特定地点からの
等加減速走行で、特許文献３では惰性走行で、各々行うことによる特定地点での加減速（
基本的には減速）に起因する（急激な速度変化による）後続車両追突防止等の走行安全へ
の対応策、あるいは特定地点通過時車両の有している運動エネルギーの有効活用方策、が
各々提案されているが、特定地点Ｐ－交差点間走行時の各車両間の平均速度差、あるいは
、交差点通過後の通常走行（定速走行）復帰走行時の省エネルギー化・低排出ガス量化へ
の配慮はいずれにおいてもなされていない。
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００４
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００４】
上記、交差点通過後の通常走行（定速走行）への復帰時の省エネルギー化・低排出ガス
量化を考えた場合、交差点通過後の通常走行への復帰に際しての加速抵抗、従って必要と
する加速エネルギー、を極小にすること、即ち車両の交差点通過速度は、通常走行速度（
定速走行速度、通常はｖmax ）に極力近い速度であることが望ましい。
【手続補正５】
【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】
　本願発明の基本的考え方を、図１を用いて説明する。
　交差点上流距離Ｄ0 の地点Ｐにおいて、地点Ｐを交差点信号一周期（サイクル長）Ｔs
の時刻ｔp1 ～ｔp3 （但し、ｔp3 ＝ｔs3 ＋Ｄ０ ／ｖmax ）の間に通過する車両に、交
差点信号状態情報（信号周期Ｔs 、黄信号点灯時刻ｔs1 、黄時間＋赤時間（Ｔy＋Ｔr ）
、
青信号点灯時刻ｔs2、青時間Ｔg 等）、地点Ｐ－交差点間距離情報Ｄ0 、車両の地点Ｐ通
過
時刻ｔpp 、および地点Ｐ－交差点間許容最高速度ｖmax等を通報し、前記情報の通報を受
けた車両は地点Ｐ通過時刻ｔpp に対応した最適な交差点到達予定時刻tss および
速度ｖop （但しｖop ≦ｖmax ）を特定し、地点Ｐ－交差点通過間を平均速度ｖop で走
行する。
　この結果車両は交差点を下記（数４）に示すvmin 以上の速度で通過することになり、
この結果、重量ｍ、回転部分相当質量Δｍの車両を、速度０の状態から速度vp の状態ま
で加速するに要するエネルギー｛（ｍ＋Δｍ）・ｖp2 ｝／２を、速度vminの状態から速
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度vp の状態まで加速するに要するエネルギー{（ｍ＋Δｍ）・（ｖp2 －ｖmin2 ）}／２
に低減できることになる。
【手続補正６】
【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】
前記ｔss特定結果からの速度ｖop算出は、（数２）から可能であり、車両は地点Ｐ－交差
点間をｖop で走行することにより、交差点通過速度範囲は、（数３）を満足することが
できる。
（数２）
ｖop ＝Ｄ0／（ｔss －ｔpp ）
（数３）
ｖmin ≦ｖop ≦ｖmax
ここで、ｖmin は、（数４）で示される。
（数４）
　ｖmin ＝Ｄ0 ／｛（Ｄ0 ／ｖmax ）＋（Ｔy ＋Ｔr ）｝
【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】
即ち、交差点上流地点Ｐを時刻時刻ｔp1 ～ｔp3 の間に通過した車両は、地点Ｐ－交差点
間の距離Ｄ0 を限定された速度範囲（ｖmin ～ｖmax）で走行し、交差点に到達・通過し
たのち通常走行への復帰のための加減速を行い、通常走行での定速走行に移行する。
上記より、交差点通過速度の最小値ｖmin は、地点Ｐ－交差点間距離Ｄ0 、許容最高速度
ｖmax 、および（交差点信号黄時間Ｔy＋交差点信号赤時間Ｔr　）で決定される、言い換
えれば、地点Ｐ－交差点間距離Ｄ0、許容最高速度ｖmax 、および（交差点信号黄時間Ｔy
＋交差点信号赤時間Ｔr　）は、（数５）の関係を満足しなければならないことがわかる
。
（数５）
Ｄ0 ≧／｛（Ｔy ＋Ｔr ）・ｖmin ｝ ／｛１－（ｖmin ／ｖmax ）｝
【手続補正８】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１５
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１５】
　本願発明によって、交差点通過車両は、交差点通過時一定値以上の地点Ｐ－交差点間許
容最低速度ｖminを確保しての走行が可能となり、従来の交差点無停止走行制御に比べて
より効果的な省エネルギー・低排出ガス量走行による交差点通過が可能になる。
あわせて、本方法により車両の特定地点Ａ－交差点間の走行が限定された速度範囲
ｖmin～ｖmax内で秩序だって行われることから、交差点走行の安全性も向上させることが
できる。
従って、本願発明は、今後普及が予測される自動運転車用としては勿論、現行車両にお
いてもその交差点走行制御方法あるいは交差点走行制御システムとして有効である。
【手続補正９】
【補正対象書類名】明細書
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【補正対象項目名】００２６
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００２６】
本願発明は、自動運転車の交差点走行制御方法およびシステムとして最適であるばかりで
なく、現行車両（非自動運転車）における省エネルギー・低排出ガス量走行および交差点
周辺の安全走行にも有効に利用可能である。
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