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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両に設置されたターンシグナルと、前記車両の乗員に前記ターンシグナルの点灯状態
を表示するインジケータと、を備え、前記ターンシグナル及び前記インジケータの点灯状
態を制御する表示制御装置の表示制御方法であって、
　前記ターンシグナルの点灯開始タイミングと、前記インジケータの点灯開始タイミング
とが異なり、
　前記ターンシグナルを点滅点灯させる前に、前記インジケータを連続点灯させ、
　前記乗員によってウィンカースイッチが操作された場合に、前記インジケータを連続点
灯させ、
　前記ターンシグナルを点滅点灯させた際に、前記インジケータの前記連続点灯を点滅点
灯に変更する
ことを特徴とする表示制御方法。
【請求項２】
　前記表示制御装置は、前記車両の周囲状況に合わせて算出された走行経路に基づいて実
行される車両制御の制御状態を表示するディスプレイを備え、
　前記ターンシグナルの点灯開始タイミングより前に、前記インジケータの点灯開始タイ
ミングと、前記ディスプレイに表示される前記車両制御の制御状態の点灯開始タイミング
とを設定し、
　前記車両制御は、自動車線変更制御、自動右左折制御、自動ブレーキ制御のうち、少な
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くとも一つを含むことを特徴とする請求項１に記載の表示制御方法。
【請求項３】
　前記インジケータを点灯させた後、かつ、前記車両が車線変更制御または右左折制御を
開始する前に、自動運転を制御するシステムが車線変更または右左折は可能であると判断
した場合、前記ターンシグナルを点灯させることを特徴とする請求項１または２に記載の
表示制御方法。
【請求項４】
　前記インジケータの表示形態は、前記ターンシグナルを点灯させる前と、前記ターンシ
グナルを点灯させた後とで異なることを特徴とする請求項１～３のいずれか１項に記載の
表示制御方法。
【請求項５】
　前記車両が前記車線変更制御または前記右左折制御を実行する所定時間前に、前記ター
ンシグナルを点灯させることを特徴とする請求項３に記載の表示制御方法。
【請求項６】
　前記表示制御装置は、前記車両に設置されたブレーキランプをさらに備え、
　前記ブレーキランプの点灯開始タイミングと、前記ブレーキランプの点灯状態を表示す
るブレーキインジケータの点灯開始タイミングが異なることを特徴とする請求項１～５の
いずれか１項に記載の表示制御方法。
【請求項７】
　前記インジケータを連続点灯させた後に、自動運転を制御するシステムが車線変更また
は右左折は不可能であると判断した場合、前記インジケータを消灯させる
ことを特徴とする請求項１～６のいずれか１項に記載の表示制御方法。
【請求項８】
　車両に設置されたターンシグナルと、
　前記車両の乗員に前記ターンシグナルの点灯状態を表示するインジケータと、
　前記ターンシグナル及び前記インジケータの点灯状態を制御するコントローラと、を備
え、
　前記コントローラは、
　前記ターンシグナルの点灯開始タイミングと、前記インジケータの点灯開始タイミング
とを異ならせ、
　前記ターンシグナルを点滅点灯させる前に、前記インジケータを連続点灯させ、
　前記乗員によってウィンカースイッチが操作された場合に、前記インジケータを連続点
灯させ、
　前記ターンシグナルを点滅点灯させた際に、前記インジケータの前記連続点灯を点滅点
灯に変更する 
ことを特徴とする表示制御装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、表示制御方法及び表示制御装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来より、自動運転中に行う車線変更を自車両の周辺にいる他車両に知らせる技術が知
られている（特許文献１）。特許文献１に記載された発明は、自車両の乗員が車線変更の
ためにウィンカースイッチを操作したとき、自車両の付近において車線変更の妨げとなる
他車両を検出した場合は、検出した他車両が安全な位置に離れるまでターンシグナルを点
灯させないようにしている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
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【特許文献１】特開２０１７－３０４３６号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　しかしながら、特許文献１に記載された発明は、自動運転中において、乗員が右左折や
車線変更する意思を有するにも関わらず、ターンシグナルを点灯させない場合がある。こ
れにより、乗員は、乗車中に違和感を感じるおそれがある。
【０００５】
　本発明は、上記問題に鑑みて成されたものであり、その目的は、乗員が乗車中に感じる
違和感を抑制することができる表示制御方法及び表示制御装置を提供することである。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　本発明の一態様に係る表示制御方法は、ターンシグナルの点灯開始タイミングと、イン
ジケータの点灯開始タイミングとを異ならせる。
【発明の効果】
【０００７】
　本発明によれば、乗員が乗車中に感じる違和感を抑制することができる。
【図面の簡単な説明】
【０００８】
【図１】図１は、本発明の実施形態に係る表示制御装置の構成図である。
【図２Ａ】図２Ａは、自動運転による車線変更時の表示制御装置の動作例を説明する図で
ある。
【図２Ｂ】図２Ｂは、自動運転による車線変更時の表示制御装置の動作例を説明する図で
ある。
【図３Ａ】図３Ａは、自動運転による左折時の表示制御装置の動作例を説明する図である
。
【図３Ｂ】図３Ｂは、自動運転による左折時の表示制御装置の動作例を説明する図である
。
【図４Ａ】図４Ａは、自動運転による車線変更時の表示制御装置の他の動作例を説明する
図である。
【図４Ｂ】図４Ｂは、自動運転による車線変更時の表示制御装置の他の動作例を説明する
図である。
【図５Ａ】図５Ａは、自動運転による減速時の表示制御装置１００の動作例を説明する図
である。
【図５Ｂ】図５Ｂは、自動運転による減速時の表示制御装置１００の動作例を説明する図
である。
【図６Ａ】図６Ａは、自動運転による車線変更時の表示制御装置のさらに他の動作例を説
明する図である。
【図６Ｂ】図６Ｂは、自動運転による車線変更時の表示制御装置のさらに他の動作例を説
明する図である。
【図７Ａ】図７Ａは、自動運転による車線変更時の表示制御装置のさらに他の動作例を説
明する図である。
【図７Ｂ】図７Ｂは、自動運転による車線変更時の表示制御装置のさらに他の動作例を説
明する図である。
【図８Ａ】図８Ａは、本発明の実施形態に係る表示制御装置の一動作例を説明するフロー
チャートである。
【図８Ｂ】図８Ｂは、本発明の実施形態に係る表示制御装置の一動作例を説明するフロー
チャートである。
【発明を実施するための形態】
【０００９】
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　以下、本発明の実施形態について、図面を参照して説明する。図面の記載において同一
部分には同一符号を付して説明を省略する。
【００１０】
（表示制御装置の構成）
　図１に示すように、本実施形態に係る車両は、表示制御装置１００と、車両制御装置２
００と、物体検出装置１と、自車位置検出装置２と、地図取得装置３と、センサ群４と、
ウィンカースイッチ５と、を備える。また、表示制御装置１００は、コントローラ２０と
、メータ６と、ディスプレイ７と、ターンシグナル８と、ブレーキランプ９と、ヘッドラ
ンプ１０とを備える。また、車両制御装置２００は、自車状態検出部３０と、車両制御Ｅ
ＣＵ３１（車両制御コントローラ）と、アクチュエータ３２とを備える。本実施形態に係
る表示制御装置１００は、自動運転と手動運転とを切り替えることが可能な車両に適用さ
れる。なお、表示制御装置１００は、物体検出装置１と、自車位置検出装置２と、地図取
得装置３と、センサ群４と、ウィンカースイッチ５とを含んでもよい。また、以下の説明
において、特に断らない限り、乗員は、自車両の乗員を意味する。
【００１１】
　物体検出装置１は、自車両に搭載された複数の異なる種類の物体検出センサを備える。
複数の異なる種類の物体検出センサは、レーザレーダやミリ波レーダ、カメラ、レーザレ
ンジファインダー、車車間通信、路車間通信などである。物体検出装置１は、複数の物体
検出センサを用いて自車両の周辺の物体を検出する。より詳しくは、物体検出装置１は、
他車両、バイク、自転車、歩行者を含む移動物体、及び駐車車両を含む静止物体を検出す
る。例えば、物体検出装置１は、移動物体及び静止物体の自車両に対する位置、姿勢（ヨ
ー角）、大きさ、速度、加速度、減速度、ヨーレートを検出する。物体検出装置１は、検
出した情報をコントローラ２０及び自車状態検出部３０に出力する。
【００１２】
　自車位置検出装置２は、自車両に搭載された、ＧＰＳ（グローバル・ポジショニング・
システム）やオドメトリなど自車両の絶対位置を計測する位置検出センサを備える。自車
位置検出装置２は、位置検出センサを用いて、自車両の絶対位置、すなわち、所定の基準
点に対する自車両の位置や姿勢を検出する。自車位置検出装置２は、検出した情報をコン
トローラ２０及び自車状態検出部３０に出力する。
【００１３】
　地図取得装置３は、自車両が走行する道路の構造を示す地図情報を取得する。地図取得
装置３が取得する地図情報には、車線の絶対位置や車線の接続関係、相対位置関係などの
道路構造の情報が含まれる。地図取得装置３は、地図情報を格納した地図データベースを
所有してもよいし、クラウドコンピューティングにより地図情報を外部の地図データサー
バから取得してもよい。また、地図取得装置３は、車車間通信、路車間通信を用いて地図
情報を取得してもよい。地図取得装置３は、検出した情報をコントローラ２０及び自車状
態検出部３０に出力する。
【００１４】
　センサ群４は、自車両の状態を検出する複数のセンサから構成される。センサ群４は、
例えば、車速センサ、シフトセンサ、ステアリングセンサなどである。センサ群４は、自
車両の車速、シフトポジション、ステアリング角度などを検出し、コントローラ２０及び
自車状態検出部３０に出力する。
【００１５】
　ウィンカースイッチ５は、運転席付近に設置され、自車両が右左折する際や車線変更す
る際の旋回方向を検出する。ウィンカースイッチ５は、検出した旋回方向をコントローラ
２０及び自車状態検出部３０に出力する。
【００１６】
　コントローラ２０は、物体検出装置１、自車位置検出装置２、地図取得装置３、センサ
群４、及びウィンカースイッチ５から情報を取得する。コントローラ２０は、取得した情
報を用いて、自車両の周辺の状況を示す周辺画像を生成したり、メータ６やディスプレイ
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７の表示を制御したりする。
【００１７】
　コントローラ２０は、ＣＰＵ（中央処理装置）、メモリ、及び入出力部を備える汎用の
マイクロコンピュータである。マイクロコンピュータには、表示制御装置１００として機
能させるためのコンピュータプログラムがインストールされている。コンピュータプログ
ラムを実行することにより、マイクロコンピュータは、表示制御装置１００が備える複数
の情報処理回路として機能する。なお、ここでは、ソフトウェアによって表示制御装置１
００が備える複数の情報処理回路を実現する例を示すが、もちろん、以下に示す各情報処
理を実行するための専用のハードウェアを用意して、情報処理回路を構成することも可能
である。また、複数の情報処理回路を個別のハードウェアにより構成してもよい。
【００１８】
　コントローラ２０は、複数の情報処理回路として、周辺画像生成部２１と、周辺状況検
出部２２と、表示制御部２３とを備える。
【００１９】
　周辺画像生成部２１は、自車両の周辺の画像に基づき、予め定めた仮想視点、投影面を
設定し、自車両の上方から下方（車両の方向）を見たように周辺画像を生成する。なお、
周辺画像は、俯瞰画像、鳥瞰画像などでもよく、自車両とその周辺の状況がわかるもので
あれば画像の形態は問わない。加えて、俯瞰画像、鳥瞰画像の生成方法は既知の技術であ
るので、詳細な説明を省略する。
【００２０】
　周辺状況検出部２２は、自車両の周辺の状況を検出する。自車両の周辺の状況とは、例
えば、自車両の周辺に存在する他車両、バイク、自転車、歩行者などの有無である。また
、自車両の周辺の状況は、自車両に対する他車両などの相対位置や相対速度なども含む。
【００２１】
　表示制御部２３は、周辺状況検出部２２が検出した自車両の周辺の状況に応じて、各種
の表示を制御する。表示制御部２３は、主として、ターンシグナル８とウィンカーインジ
ケータの表示を制御する。詳細は、後述する。
【００２２】
　メータ６は、例えば、運転席近傍のインストルメントパネルに設置され、乗員に各種情
報を表示する装置である。メータ６は、スピードメータ、タコメータ、ウィンカーインジ
ケータなどを備える。なお、メータ６は、後述するディスプレイ７とは異なる液晶ディス
プレイで構成されてもよい。なお、本実施形態において、ウィンカーインジケータは、タ
ーンシグナル８の点灯状態を表示するものである。
【００２３】
　ディスプレイ７は、乗員に様々な情報を表示する装置であり、例えば、車室内に設けら
れるナビゲーション用のディスプレイである。ディスプレイ７は、例えば、自車両の周辺
の状況を示す周辺画像を表示する。また、ディスプレイ７は、車両制御ＥＣＵ３１が実行
する車両制御の状態を表示する。車両制御には、自動運転、走行支援制御が含まれ、例え
ば、自動車線変更、自動先行車追越、が含まれる。車両制御の状態には、車両制御が実行
されていない状態、準備状態、車両制御が実行されている状態がある。車両制御が実行さ
れている状態では、乗員が車両制御の内容を把握できるように、例えば、車線変更中を示
す表示、先行車追越中を示す表示、車線変更における経路の表示、先行車や周囲車両との
走行順序を示す表示が、ディスプレイ７に表示される。準備状態は、走行制御を実行する
前の状態であり、走行制御がこれから実行されることを示す状態である。準備状態におけ
る表示は、例えば、走行制御準備中、これから実行される走行制御の実行内容の表示であ
る。つまり、準備状態における表示は、まだ走行制御が実行されていないにも拘らず、走
行制御がこれから実行されることを乗員に把握させるための表示である。
【００２４】
　ターンシグナル８は、自車両の操舵方向を自車両の外部に対し報知する点灯器である。
ターンシグナル８は、例えば自車両の前方の左右、後方の左右にそれぞれ設けられる。ま
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た、ターンシグナル８は、乗員によるウィンカースイッチ５の操作に応じて点滅点灯する
。また、ターンシグナル８は、コントローラ２０の制御によっても点滅点灯する。
【００２５】
　ブレーキランプ９は、自車両の減速を自車両の外部に対し報知する点灯器である。ブレ
ーキランプ９は、例えば自車両の後方の左右にそれぞれ設けられる。また、ブレーキラン
プ９は、乗員のブレーキ操作やコントローラ２０の制御により連続点灯する。ヘッドラン
プ１０は、乗員の視認性を向上させる点灯器である。ヘッドランプ１０は、例えば自車両
の前方の左右にそれぞれ設けられる。ヘッドランプ１０は、乗員の操作により連続点灯す
る。
【００２６】
　なお、本実施形態において、連続点灯とは、時間的に連続して点灯することを意味する
。また、点滅点灯とは、一定の周期で点灯と消灯を繰り返すことを意味する。
【００２７】
　自車状態検出部３０は、自車両の位置、舵角、速度などを検出し、車両制御ＥＣＵ３１
に出力する。
【００２８】
　車両制御ＥＣＵ３１は、自車状態検出部３０や周辺状況検出部２２によって検出された
データに基づいて、周囲状況に合わせた走行経路を算出し、走行経路に基づいて車両制御
を実行する。車両制御ＥＣＵ３１は、自車両の駆動・制動、操舵におけるアクチュエータ
３２の駆動を自動制御する。なお、本実施形態における自動運転とは、例えば、ブレーキ
、アクセル、ステアリングなどのアクチュエータの内、少なくとも何れかのアクチュエー
タを乗員の操作なしに制御している状態のことを指す。そのため、その他のアクチュエー
タが乗員の操作により作動していたとしても構わない。また、自動運転とは、加減速制御
、横位置制御などのいずれかの制御が実行されている状態であればよい。また、本実施形
態における手動運転とは、例えば、ブレーキ、アクセル、ステアリングを乗員が操作して
いる状態のことを指す。なお、本実施形態における表示制御装置１００は、自動運転と手
動運転の両方で適用可能である。なお、以下の記載において、自動運転に係る構成を総称
してシステムと表現することがある。
【００２９】
（表示制御装置の動作例）
　図２Ａ及び２Ｂを参照して、自動運転による車線変更時の表示制御装置１００の動作例
について説明する。自動運転による車線変更において、乗員の指示に基づいて車線変更が
行われる場合や、システムが乗員に追認を求める場合がある。最初に、乗員の指示に基づ
く場合について説明する。
【００３０】
　図２Ａに示す周辺画像７０は、時刻Ｔ１における自車両の周辺の状況を示す。図２Ａに
示す仮想ターンシグナル８ｃ’，８ｄ’は、ディスプレイ７において、周辺画像７０にお
ける仮想のターンシグナルを示すものであり、実際のターンシグナル８ｃ，８ｄとは異な
るものである。
【００３１】
　図２Ａに示すように、時刻Ｔ１において、乗員が、自車両６０が走行する車線の前方に
おいて、自車両６０より遅い先行車両６１を検出したとする。
【００３２】
　乗員は、先行車両６１を追い越すため、ウィンカースイッチ５を右方向に操作して車線
変更を指示する。乗員の指示を受けた周辺状況検出部２２は、自車両６０の周辺の状況を
確認し、車線変更可能か否かを判断する。そして、周辺状況検出部２２が、車線変更可能
と判断した場合に、表示制御部２３がターンシグナル８ｃ，８ｄを点灯して、車両制御Ｅ
ＣＵ３１が車線変更を開始する。そして、自車両６０が隣接車線に到達した時点で、表示
制御部２３はターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯を終了する。以下、詳しく説明するために
、車線変更に関するタイミングを区別する。
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【００３３】
（１）ターンシグナル準備期間
　ターンシグナル準備期間は、乗員がウィンカースイッチ５を右方向に操作してから、表
示制御部２３がターンシグナル８ｃ，８ｄを点滅点灯させるまでの期間である。ターンシ
グナル８ｃ，８ｄが点滅点灯を開始するタイミングは、周辺状況検出部２２が車線変更可
能と判断したタイミングである。また、ターンシグナル８ｃ，８ｄが点滅点灯を開始する
タイミングは、周辺状況検出部２２が車線変更可能と判断した後であり、かつ自車両６０
が車線変更を開始する前で、自車両６０が車線変更を開始する所定時間前（例えば３秒前
）のタイミングでもよい。なお、ターンシグナル８ｃ，８ｄが点滅点灯を開始するタイミ
ングは、これらに限定されない。ターンシグナル８ｃ，８ｄが点滅点灯を開始するタイミ
ングは、任意に定めることができる。
【００３４】
　このターンシグナル準備期間おいて、表示制御部２３は、図２Ａに示すように、メータ
６内のウィンカーインジケータ６ｂを連続点灯させる。この点灯により、乗員に対し、タ
ーンシグナル８ｃ，８ｄは点灯していないが、車線変更のために、ターンシグナル８ｃ，
８ｄが点灯準備状態（これから点灯することを示す状態）にあることを示すことができる
。これにより、乗員は、自車両６０の状態を正確に把握することができる。また、表示制
御部２３は、ディスプレイ７上で、仮想ターンシグナル８ｃ’，８ｄ’を連続点灯させる
。この点灯により、乗員に対し、ターンシグナル８ｃ，８ｄは点灯していないが、車線変
更のために、ターンシグナル８ｃ，８ｄが点灯準備状態にあることを示すことができる。
これにより、乗員は、自車両６０の状態を正確に把握することができる。
【００３５】
　周辺状況検出部２２が車線変更の準備を開始したとき、表示制御部２３は、図２Ａに示
すように、ターンシグナル８ｃ，８ｄを点灯させない。理由は、周辺状況検出部２２が自
車両６０の周辺の状況を確認し、車線変更を実行するには不適切と判断しているからであ
る。自車両６０が車線変更を開始しない、もしくは開始するまでの時間が長いにも関わら
ず、ターンシグナル８ｃ，８ｄが点灯すると、自車両６０の周辺の他車両に悪影響を与え
てしまうおそれがある。例えば、ターンシグナル８ｃ，８ｄが点灯すると、この点灯を検
出した他車両（自動運転車両）は、自車両との車間距離をあけるために急ブレーキを行う
ことが考えられる。このような急ブレーキにより、他車両の乗員が違和感を感じるおそれ
がある。そこで、本実施形態では、乗員がウィンカースイッチ５を操作したにも関わらず
、少なくとも周辺状況検出部２２が車線変更可能と判断するまでは、表示制御部２３は、
ターンシグナル８ｃ，８ｄを点灯させない。これにより、表示制御部２３は、他車両の乗
員が違和感を感じるような挙動（例えば、他車両の急ブレーキ）を抑制することができる
。
【００３６】
　一方、乗員はウィンカースイッチ５を操作したため、システムが乗員に応答を返さない
場合、乗員が不安を感じるおそれがある。そこで、上述したように、表示制御部２３は、
ウィンカーインジケータ６ｂを連続点灯させる。また、表示制御部２３は、仮想ターンシ
グナル８ｃ’，８ｄ’も連続点灯させる。これにより、表示制御部２３は、車線変更の準
備を開始したことを乗員に報知することができる。これにより、乗員は、自身の指示が反
映されていることを認識することができ、自車両６０の状態を正確に把握することができ
る。なお、表示制御部２３がウィンカーインジケータ６ｂを連続点灯させる理由は、表示
制御部２３がウィンカーインジケータ６ｂを点滅点灯させると、ターンシグナル８ｃ，８
ｄが点灯していないにも拘らず、点灯していると勘違いするおそれがあり、乗員が違和感
を感じるおそれがあるからである。一般に、ウィンカーインジケータ６ｂとターンシグナ
ル８ｃ，８ｄは、対応した挙動となる。つまり、ウィンカーインジケータ６ｂが点滅点灯
すれば、ターンシグナル８ｃ，８ｄも点滅点灯する。ウィンカーインジケータ６ｂが消灯
すれば、ターンシグナル８ｃ，８ｄも消灯する。よって、表示制御部２３がウィンカーイ
ンジケータ６ｂを点滅点灯させた場合に、表示制御部２３がターンシグナル８ｃ，８ｄを
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点灯させないと、乗員は違和感を感じるおそれがある。そこで、本実施形態では、表示制
御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂを連続点灯させ、ターンシグナル８ｃ，８ｄを
点灯させない。これにより、表示制御部２３は、乗員が乗車中に感じる違和感を抑制する
ことができる。また、表示制御部２３は、ターンシグナル８ｃ，８ｄを点灯させないこと
により、自車両６０の周辺の他車両に悪影響を与えないようすることができる。
【００３７】
　また、周辺状況検出部２２は、自車両６０の周辺の状況を確認し、車線変更可能と判断
した場合、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂを点滅させ、ターンシグナル
８ｃ，８ｄを点滅させる。また、表示制御部２３は、仮想ターンシグナル８ｃ’，８ｄ’
も点滅させる。これにより、乗員は、ターンシグナル８ｃ，８ｄが点灯していることを把
握することができる。なお、乗員がウィンカースイッチ５を操作したときのウィンカーイ
ンジケータ６ｂの表示形態と、周辺状況検出部２２が車線変更可能と判断した場合（自車
両６０が車線変更を開始する場合や、車線変更の準備状態が終了した場合）のウィンカー
インジケータ６ｂの表示形態は、乗員が自車両６０の状態を区別して把握できれば、特に
限定されない。つまり上述の説明では、乗員がウィンカースイッチ５を操作したときに表
示制御部２３がウィンカーインジケータ６ｂを連続点灯させ、周辺状況検出部２２が車線
変更可能と判断した場合に表示制御部２３がウィンカーインジケータ６ｂを点滅点灯させ
たが、必ずしもこれに限られない。
【００３８】
　また、本実施形態において、車線変更（走行制御）可能か否かの判断が、切り替わった
場合（可能から不可能や、不可能から可能）、表示制御部２３は、ウィンカーインジケー
タ６ｂの表示形態を切り替えて、ターンシグナル準備期間の表示形態と、ターンシグナル
準備期間が終了した後の表示形態とを区別して表示する。これにより、乗員は、ターンシ
グナル準備期間が終了したタイミングで、ターンシグナル準備期間が終了したことを把握
することができるようになる。
【００３９】
　次に、車線変更可能か否かの判断について説明する。周辺状況検出部２２は、車線変更
の妨げとなるような他車両がいる場合、車線変更はできないと判断する。例えば、周辺状
況検出部２２は、車線変更後の走行車線（以下、隣接車線という）において、自車両６０
に接近してくる後続車両がいる場合、車線変更はできないと判断する。つまり、周辺状況
検出部２２は、隣接車線において、自車両６０に接近してくる後続車両がいる場合、車線
変更が不可能と判断する。一方、周辺状況検出部２２は、自車両６０の周辺において、車
線変更の妨げとなるような他車両がいない場合、車線変更が可能であり、所定時間後に車
線変更制御を実行すると判断する。つまり、周辺状況検出部２２は、自車両６０の周辺に
おいて、車線変更の妨げとなるような他車両がいない場合、車線変更は可能であると判断
する。
【００４０】
（２）車両制御準備期間
　時間が進み、図２Ｂに示す時刻Ｔ２において、周辺状況検出部２２が、車線変更が可能
であり、所定時間後に車両制御ＥＣＵ３１が車線変更制御を実行すると判断した場合、つ
まり、車両制御ＥＣＵ３１が車線変更制御を開始する所定時間前（例えば、３秒前）に、
表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂの点灯状態を、連続点灯から点滅点灯に
切り替える。換言すれば、車両制御ＥＣＵ３１が所定時間後に車線変更を行う場合、表示
制御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂの点灯状態を、連続点灯から点滅点灯に切り
替える。また、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂの点灯状態に対応するよ
うに、ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態を、消灯から点滅点灯に切り替える。また、
表示制御部２３は、ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態に対応するように、仮想ターン
シグナル８ｃ’，８ｄ’の点灯状態を、連続点灯から点滅点灯に切り替える。これにより
、表示制御部２３は、乗員に対し、もなく車線変更することを報知することができる。ま
た、表示制御部２３は、ターンシグナル８ｃ，８ｄを点滅点灯させることにより、自車両
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６０の周辺の他車両に対し、所定時間後に車線変更することを報知することができる。こ
れにより、表示制御部２３は、他車両の乗員に対し、自車両６０が車線変更制御を開始す
る手前から、自車両６０が車線変更することを報知することができる。これにより、他車
両は、事前に減速して車間距離をあけるなどの他車両の乗員が違和感を感じる挙動を抑制
することができる。なお、所定時間は、ターンシグナル８ｃ，８ｄが点滅点灯してから車
線変更制御を開始するまでの時間であり、特に限定されないが、例えば３秒である。また
、所定時間は、法律や一般的なルールで定められている場合は、予めその時間が設定され
てもよい。
【００４１】
　なお、周辺状況検出部２２が、車線変更が可能であると判断した場合、実際に車両制御
ＥＣＵ３１が車両制御を実行するまで、ディスプレイ７が、車両制御（自動車線変更）の
準備状態を表示するようにしてもよい。これにより、まだ走行制御が実行されていないに
も拘らず、乗員は走行制御がこれから実行されることを把握することができるようになる
。
【００４２】
　また、表示制御部２３は、ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯開始タイミングと、ウィン
カーインジケータ６ｂの点灯開始タイミングと、ディスプレイ７における準備状態の表示
の点灯開始タイミングとを異ならせる。これにより、乗員は、ターンシグナル８ｃ，８ｄ
の点灯状況や、ターンシグナル８ｃ，８ｄがこれから点灯するのか、車両制御がこれから
実行されるのか、を把握することができるようになるため、乗員は自車両６０の状態を正
確に把握することができるようになる。したがって、表示制御部２３は、乗員が乗車中に
感じる違和感を抑制することができる。
【００４３】
（３）車両制御実行期間
　時間が進み、車両制御ＥＣＵ３１が車線変更制御を実行する場合、つまり、車線変更準
備期間に入って、上述した所定時間が経過した場合、表示制御部２３は、ウィンカーイン
ジケータ６ｂの点灯状態を継続する。また、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ
６ｂの点灯状態に対応するように、ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態を継続する。ま
た、表示制御部２３は、ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態に対応するように、仮想タ
ーンシグナル８ｃ’，８ｄ’の点灯状態を継続する。これにより、表示制御部２３は、車
線変更していることを報知することができる。また、表示制御部２３は、ターンシグナル
８ｃ，８ｄを点滅点灯させることにより、自車両６０の周辺の他車両に対し、車線変更し
ていることを報知することができる。これにより、表示制御部２３は、他車両の乗員に対
し、自車両６０が車線変更制御している時、自車両６０が車線変更することを報知するこ
とができる。これにより、他車両は、事前に減速して車間距離をあけるなどの他車両の乗
員が違和感を感じる挙動を抑制することができる。そして、隣接車線への車線変更が終了
した時点で、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂ、ターンシグナル８ｃ，８
ｄ、仮想ターンシグナル８ｃ’，８ｄ’の点灯状態を終了して消灯する。
【００４４】
　また、ディスプレイ７が、車両制御（自動車線変更）が実行されている状態を表示する
ようにしてもよい。これにより、乗員は車両制御が実行されていることを把握することが
できるようになる。
【００４５】
　なお、車両制御準備期間と車両制御実行期間との間で、表示制御部２３は、ウィンカー
インジケータ６ｂ、仮想ターンシグナル８ｃ’，８ｄ’の表示形態（例えば、点滅の周期
、点滅の光の強度や色）を切り替えるようにしてもよい。これにより、乗員は、車両制御
が実行されていることを正確に把握することができる。また、表示制御部２３がターンシ
グナル８ｃ，８ｄの表示形態を切り替えることにより、他車両の乗員も、車両制御が実行
されていることを把握することができるようになる。なお、車両制御準備期間と車両制御
実行期間との間での、ウィンカーインジケータ６ｂ、ターンシグナル８ｃ，８ｄ、及び仮
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想ターンシグナル８ｃ’，８ｄ’の表示形態の切り替えは、自車両６０が自動運転を実行
している間にのみ、実施されてもよい。これにより、乗員は、自動運転による車両制御が
実行されていることを正確に把握することができる。それに加え、他車両の乗員も、ター
ンシグナル８ｃ，８ｄの点滅の仕方が通常と違うため、通常の走行と違うことや、例えば
、自動運転が実行されていることを把握できるようになる。
【００４６】
　以上説明したように、表示制御部２３は、システムが車線変更を行う際に、ターンシグ
ナル８ｃ，８ｄの点灯開始タイミングと、ウィンカーインジケータ６ｂの点灯開始タイミ
ングを異ならせる。つまり、周辺状況検出部２２が車線変更の準備を行っている間は、表
示制御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂを連続点灯させるが、ターンシグナル８ｃ
，８ｄを点灯させない。つまり、表示制御部２３は、ターンシグナル８ｃ，８ｄより先に
ウィンカーインジケータ６ｂを点灯させる。
【００４７】
　その後、周辺状況検出部２２が車線変更の準備は完了したと判断した場合、表示制御部
２３は、ウィンカーインジケータ６ｂの点灯状態を、連続点灯から点滅点灯に切り替える
。また、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂの点灯状態に対応するように、
ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態を、消灯から点滅点灯に切り替える。
【００４８】
　このような点灯制御により、表示制御部２３は、乗員が乗車中に感じる違和感を抑制す
ることができる。すなわち、乗員がウィンカースイッチ５を操作した時に、表示制御部２
３は、ウィンカーインジケータ６ｂを連続点灯させることにより、乗員は、自身の指示が
反映されていることを認識することができ、自車両６０の状態を正確に把握することがで
きる。また、ターンシグナル準備期間が終了した場合、表示制御部２３は、ウィンカーイ
ンジケータ６ｂ及びターンシグナル８ｃ，８ｄを点滅点灯させることにより、乗員は、ま
もなく車線変更することを知ることができる。
【００４９】
　上述した動作例は、乗員の１回の指示にしたがって、システムが車線変更を行う場合の
動作例である。自動運転では、乗員の２回の指示にしたがって、システムが車線変更を行
う場合もある。以下、乗員の２回の指示による動作例について説明する。
【００５０】
（１）ターンシグナル準備期間
　図２Ａに示すように、時刻Ｔ１において、乗員が、自車両６０が走行する車線の前方に
おいて、自車両６０より遅い先行車両６１を検出したとする。
【００５１】
　乗員は、先行車両６１を追い越すため、ウィンカースイッチ５を右方向に操作して車線
変更を指示する。これを乗員の１回目の指示とよぶ。１回目の指示を受けた後、表示制御
部２３がターンシグナル８ｃ，８ｄを点滅点灯させるまでの期間をターンシグナル準備期
間とする。ターンシグナル８ｃ，８ｄが点滅点灯を開始するタイミングは、周辺状況検出
部２２が車線変更可能と判断したタイミングである。また、ターンシグナル８ｃ，８ｄが
点滅点灯を開始するタイミングは、周辺状況検出部２２が車線変更可能と判断した後であ
り、かつ自車両６０が車線変更を開始する前で、自車両６０が車線変更を開始する所定時
間前（例えば３秒前）のタイミングでもよい。なお、ターンシグナル８ｃ，８ｄが点滅点
灯を開始するタイミングは、これらに限定されない。ターンシグナル８ｃ，８ｄが点滅点
灯を開始するタイミングは、任意に定めることができる。このとき、表示制御部２３は、
図２Ａに示すように、ウィンカーインジケータ６ｂを連続点灯させる。また、表示制御部
２３は、仮想ターンシグナル８ｃ’，８ｄ’を連続点灯させる。これにより、乗員は、シ
ステムが車線変更の準備を開始したことを認識することができ、自車両６０の状態を正確
に把握することができる。上述したターンシグナル準備期間の点灯方法は、乗員の１回の
指示にしたがって、システムが車線変更を行う場合と同じである。
【００５２】
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（２）車両制御準備期間
　時間が進み、図２Ｂに示す時刻Ｔ２において、周辺状況検出部２２が、所定時間後に車
線変更は可能であると判断した場合、つまり、車両制御ＥＣＵ３１が車線変更制御を開始
する所定時間前（例えば、３秒前）に、システムは、乗員に対し車線変更の準備が完了し
たことを報知する。例えば、システムは、スピーカを介して、「車線変更の準備が完了し
ました。ウィンカースイッチを右方向にオンして下さい。」と乗員に２回目の指示を求め
る。乗員は、この通知を受ける前から、システムが車線変更の準備を開始していることを
知っているため、この通知を受けても違和感を感じない。この通知を受けて乗員は、ウィ
ンカースイッチ５をオンする。これを乗員の２回目の指示とよぶ。２回目の指示を受けた
表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂの点灯状態を、連続点灯から点滅点灯に
切り替える。また、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂの点灯状態に対応す
るように、ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態を、消灯から点滅点灯に切り替える。ま
た、表示制御部２３は、ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態に対応するように、仮想タ
ーンシグナル８ｃ’，８ｄ’の点灯状態を、連続点灯から点滅点灯に切り替える。これに
より、表示制御部２３は、乗員に対し、まもなく車線変更することを報知することができ
る。また、表示制御部２３は、ターンシグナル８ｃ，８ｄを点滅点灯させることにより、
自車両６０の周辺の他車両に対し、所定時間後に車線変更することを報知することができ
る。これにより、表示制御部２３は、他車両の乗員に対し、自車両６０が車線変更制御を
開始する手前から、自車両６０が車線変更することを報知することができる。これにより
、他車両は、事前に減速して車間距離をあけるなどの他車両の乗員が違和感を感じるよう
な挙動を抑制することができる。上述した車両制御準備期間の点灯方法は、乗員の１回の
指示にしたがって、システムが車線変更を行う場合と同じである。
【００５３】
（３）車両制御実行期間
　時間が進み、車両制御ＥＣＵ３１が車線変更制御を実行する場合、つまり、車線変更準
備期間に入って、上述した所定時間が経過した場合、表示制御部２３は、ウィンカーイン
ジケータ６ｂの点灯状態を継続する。また、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ
６ｂの点灯状態に対応するように、ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態を継続する。ま
た、表示制御部２３は、ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態に対応するように、仮想タ
ーンシグナル８ｃ’，８ｄ’の点灯状態を継続する。これにより、表示制御部２３は、車
線変更していることを報知することができる。また、表示制御部２３は、ターンシグナル
８ｃ，８ｄを点滅点灯させることにより、自車両６０の周辺の他車両に対し、車線変更し
ていることを報知することができる。これにより、表示制御部２３は、他車両の乗員に対
し、自車両６０が車線変更制御している時、自車両６０が車線変更することを報知するこ
とができる。上述した車両制御実行期間の点灯方法は、乗員の１回の指示にしたがって、
システムが車線変更を行う場合と同じである。
【００５４】
　なお、乗員の１回目の指示の後に、周辺状況検出部２２が周辺の状況を確認したが、こ
れに限定されない。乗員の１回目の指示の後に、乗員が周辺の状況を確認し、２回目の指
示を行ってもよい。また、乗員の１回目の指示も２回目の指示も、ウィンカースイッチ５
の操作に限定されない。乗員の１回目の指示及び２回目の指示は、他のスイッチでもよく
、音声入力でもよい。
【００５５】
　上述した動作例は、乗員の１回の指示または２回の指示にしたがって、システムが車線
変更を行う場合の動作例である。自動運転では、システムの判断を乗員に追認してもらう
ことで、システムが車線変更を行う場合もある。以下、システムが乗員に追認を求める場
合の動作例について説明する。なお、乗員の追認も指示の一種である。
【００５６】
（１）ターンシグナル準備期間
　図２Ａに示すように、時刻Ｔ１において、周辺状況検出部２２が、自車両６０が走行す
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る車線の前方において、自車両６０より遅い先行車両６１を検出したとする。表示制御部
２３は、システムが車線変更は可能であることを乗員に伝えるため、ウィンカーインジケ
ータ６ｂを連続点灯させる。仮想ターンシグナル８ｃ’，８ｄ’を連続点灯させる。これ
により、乗員は、システムが車線変更は可能である状況を認識していることを把握するこ
とができ、自車両６０の状態を正確に把握することができる。上述したターンシグナル準
備期間の点灯方法は、乗員の１回の指示にしたがって、システムが車線変更を行う場合と
同じである。
【００５７】
（２）車両制御準備期間
　時間が進み、図２Ｂに示す時刻Ｔ２において、周辺状況検出部２２が、所定時間後に車
線変更は可能であると判断した場合、システムは、乗員に対し車線変更の準備が完了した
ことを報知する。例えば、システムは、スピーカを介して、「車線変更の準備が完了しま
した。ウィンカースイッチを右方向にオンして下さい。」と乗員に追認を求める。乗員は
、この通知を受け取る前から、システムが車線変更の準備を開始していることを知ってい
るため、この通知を受けても違和感を感じない。乗員が、ウィンカースイッチ５をオンす
ると、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂの点灯状態を、連続点灯から点滅
点灯に切り替える。また、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂの点灯状態に
対応するように、ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態を、消灯から点滅点灯に切り替え
る。また、表示制御部２３は、ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態に対応するように、
仮想ターンシグナル８ｃ’，８ｄ’の点灯状態を、連続点灯から点滅点灯に切り替える。
これにより、表示制御部２３は、乗員に対し、まもなく車線変更することを報知すること
ができる。また、表示制御部２３は、ターンシグナル８ｃ，８ｄを点滅点灯させることに
より、自車両６０の周辺の他車両に対し、所定時間後に車線変更することを報知すること
ができる。これにより、表示制御部２３は、他車両の乗員に対し、自車両６０が車線変更
制御を開始する手前から、自車両６０が車線変更することを報知することができる。これ
により、他車両は、事前に減速して車間距離をあけるなどの他車両の乗員が違和感を感じ
るような挙動を抑制することができる。なお、車両制御準備期間は、乗員がウィンカース
イッチ５をオンするまでとしてもよく、車両制御ＥＣＵ３１が車両制御を開始するまでと
してもよい。上述した車両制御準備期間の点灯方法は、乗員の１回の指示にしたがって、
システムが車線変更を行う場合と同じである。
【００５８】
（３）車両制御実行期間
　時間が進み、車両制御ＥＣＵ３１が車線変更制御を実行する場合、つまり、車線変更準
備期間に入って、上述した所定時間が経過した場合、表示制御部２３は、ウィンカーイン
ジケータ６ｂの点灯状態を継続する。また、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ
６ｂの点灯状態に対応するように、ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態を継続する。ま
た、表示制御部２３は、ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態に対応するように、仮想タ
ーンシグナル８ｃ’，８ｄ’の点灯状態を継続する。これにより、表示制御部２３は、車
線変更していることを報知することができる。また、表示制御部２３は、ターンシグナル
８ｃ，８ｄを点滅点灯させることにより、自車両６０の周辺の他車両に対し、車線変更し
ていることを報知することができる。これにより、表示制御部２３は、他車両の乗員に対
し、自車両６０が車線変更制御している時、自車両６０が車線変更することを報知するこ
とができる。上述した車両制御実行期間の点灯方法は、乗員の１回の指示にしたがって、
システムが車線変更を行う場合と同じである。
【００５９】
　次に、図３Ａ及び３Ｂを参照して、自動運転による左折時の表示制御装置１００の動作
例について説明する。なお、図３Ａ以降においては、乗員の１回の指示にしたがって、自
動制御する例について説明する。乗員の２回の指示や乗員の追認による動作例については
省略するが、図３Ａ以降の動作例において、乗員の２回の指示や乗員の追認による自動運
転は、もちろん適用可能である。
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【００６０】
　図３Ａに示すように、時刻Ｔ１において、乗員は、交差点で左折するため、ウィンカー
スイッチ５を左方向に操作して左折を指示する。乗員の指示を受けた周辺状況検出部２２
は、左折を行うための準備を開始する。例えば、周辺状況検出部２２は、自車両６０の周
辺の状況を確認し、左折可能か否かを判断する。周辺状況検出部２２が左折の準備を開始
したとき、表示制御部２３は、図３Ａに示すように、ウィンカーインジケータ６ａを連続
点灯させる。また、表示制御部２３は、仮想ターンシグナル８ａ’，８ｂ’を連続点灯さ
せる。これにより、乗員は、システムが左折の準備を開始したことを認識することができ
、自車両６０の状態を正確に把握することができる。周辺状況検出部２２が左折の準備を
開始したとき、表示制御部２３は、図３Ａに示すように、ターンシグナル８ａを点灯させ
ない。左折の準備が完了していないからである。
【００６１】
　時間が進み、図３Ｂに示す時刻Ｔ２において、周辺状況検出部２２が、所定時間後に左
折は可能であると判断した場合、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ６ａの点灯
状態を、連続点灯から点滅点灯に切り替える。また、表示制御部２３は、ウィンカーイン
ジケータ６ａの点灯状態に対応するように、ターンシグナル８ａ，８ｂの点灯状態を、消
灯から点滅点灯に切り替える。また、表示制御部２３は、ターンシグナル８ａ，８ｂの点
灯状態に対応するように、仮想ターンシグナル８ａ’，８ｂ’の点灯状態を、連続点灯か
ら点滅点灯に切り替える。これにより、表示制御部２３は、乗員に対し、左折の準備が完
了し、まもなく左折することを報知することができる。また、表示制御部２３は、ターン
シグナル８ａ，８ｂを点滅点灯させることにより、自車両６０の周辺の他車両に対し、所
定時間後に左折することを報知することができる。これにより、表示制御部２３は、他車
両の乗員に対し、自車両６０が左折制御を開始する手前から、自車両６０が左折すること
を報知することができる。これにより、他車両は、事前に減速して車間距離をあけるなど
の他車両の乗員が違和感を感じるような挙動を抑制することができる。
【００６２】
　なお、図３Ａ及び図３Ｂでは、左折について説明したが、これに限定されない。表示制
御装置１００は、右折時にも左折時と同様に動作する。
【００６３】
　次に、図４Ａ及び４Ｂを参照して、自動運転による車線変更時の表示制御装置１００の
他の動作例について説明する。図４Ａ及び４Ｂが、図２Ａ及び２Ｂと異なるのは、図４Ａ
及び４Ｂでは後続車両６２が存在することである。図４Ａに示す仮想ブレーキランプ９ａ
’，９ｂ’（ブレーキインジケータ）は、周辺画像７０における仮想のブレーキランプを
示すものであり、実際のブレーキランプ９ａ，９ｂとは異なるものである。
【００６４】
　図４Ａに示すように、時刻Ｔ１において、乗員が、自車両６０が走行する車線の前方に
おいて、自車両６０より遅い先行車両６１を検出したとする。
【００６５】
（１）ターンシグナル準備期間
　乗員は、先行車両６１を追い越すため、ウィンカースイッチ５を右方向に操作して車線
変更を指示する。乗員の指示を受けた周辺状況検出部２２は、自車両６０の周辺の状況を
確認し、車線変更可能か否かを判断する。このとき、表示制御部２３は、図４Ａに示すよ
うに、ウィンカーインジケータ６ｂを連続点灯させる。また、表示制御部２３は、ディス
プレイ７上で、仮想ターンシグナル８ｃ’，８ｄ’を連続点灯させる。これにより、乗員
は、システムが車線変更の準備を開始したことを認識することができ、自車両６０の状態
を正確に把握することができる。
【００６６】
　周辺状況検出部２２が車線変更の準備を開始したとき、表示制御部２３は、図４Ａに示
すように、ターンシグナル８ｃ，８ｄを点灯させない。理由は、周辺状況検出部２２が自
車両６０の周辺の状況を確認し、車線変更を実行するには不適切と判断しているからであ
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る。
【００６７】
　図４Ａに示すように、時刻Ｔ１において、隣接車線に後続車両６２がいるため、周辺状
況検出部２２は、車線変更はできないと判断する。そこで、システムは、後続車両６２を
自車両６０から離すために、ブレーキを作動させることを検討する。周辺状況検出部２２
は、自車両６０の周辺の状況を確認し、減速可能か否かを判断する。図４Ａに示すシーン
では、周辺状況検出部２２は、例えば、先行車両６１の状態を検出して、減速可能か否か
を判断する。時刻Ｔ１において、周辺状況検出部２２が減速可能と判断した場合、すぐに
システムが減速を開始すると、乗員は違和感を感じるおそれがある。そこで、システムが
ブレーキを作動させる前に、表示制御部２３は、図４Ａに示すように、仮想ブレーキラン
プ９ａ’，９ｂ’を点滅点灯させる。これにより、表示制御部２３は、乗員に対し、シス
テムがブレーキを作動させる前に、ブレーキが作動することを報知することができる。こ
れにより、実際にブレーキが作動しても乗員が感じる違和感は抑制される。なお、表示制
御部２３が仮想ブレーキランプ９ａ’，９ｂ’を点滅点灯させる理由は、表示制御部２３
が仮想ブレーキランプ９ａ’，９ｂ’を連続点灯させると、乗員が違和感を感じるおそれ
があるからである。通常、ブレーキランプ９ａ，９ｂは、ブレーキが作動している間は連
続点灯する。つまり、ブレーキが作動していないにも関わらず、仮想ブレーキランプ９ａ
’，９ｂ’が連続点灯すると、乗員は違和感を感じるおそれがある。そこで、表示制御部
２３は、この違和感を抑制するために、仮想ブレーキランプ９ａ’，９ｂ’を点滅点灯さ
せる。
【００６８】
（２）車両制御準備期間
　時間が進み、図４Ｂに示す時刻Ｔ２において、システムがブレーキを作動させることに
より、後続車両６２が自車両６０から離れたとする。時刻Ｔ２において、システムがブレ
ーキを作動させているため、ブレーキランプ９ａ，９ｂは連続点灯する。表示制御部２３
は、ブレーキランプ９ａ，９ｂの点灯状態に対応するように仮想ブレーキランプ９ａ’，
９ｂ’の点灯状態を、点滅点灯から連続点灯に切り替える。
【００６９】
　また、図４Ｂに示す時刻Ｔ２において、周辺状況検出部２２が、車線変更が可能であり
、所定時間後に車両制御ＥＣＵ３１が車線変更制御を実行すると判断した場合、つまり、
車両制御ＥＣＵ３１が車線変更制御を開始する所定時間前（例えば、３秒前）に、表示制
御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂの点灯状態を、連続点灯から点滅点灯に切り替
える。また、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂの点灯状態に対応するよう
に、ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態を、消灯から点滅点灯に切り替える。また、表
示制御部２３は、ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態に対応するように、仮想ターンシ
グナル８ｃ’，８ｄ’の点灯状態を、連続点灯から点滅点灯に切り替える。これにより、
表示制御部２３は、乗員に対し、車線変更の準備が完了し、まもなく車線変更することを
報知することができる。また、表示制御部２３は、ターンシグナル８ｃ，８ｄを点滅点灯
させることにより、自車両６０の周辺の他車両に対し、所定時間後に車線変更することを
報知することができる。これにより、表示制御部２３は、他車両の乗員に対し、自車両６
０が車線変更制御を開始する手前から、自車両６０が車線変更することを報知することが
できる。これにより、他車両は、事前に減速して車間距離をあけるなどの他車両の乗員が
違和感を感じるような挙動を抑制することができる。
【００７０】
（３）車両制御実行期間
　時間が進み、車両制御ＥＣＵ３１が車線変更制御を実行する場合、つまり、車線変更準
備期間に入って、上述した所定時間が経過した場合、表示制御部２３は、ウィンカーイン
ジケータ６ｂの点灯状態を継続する。また、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ
６ｂの点灯状態に対応するように、ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態を継続する。ま
た、表示制御部２３は、ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態に対応するように、仮想タ
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ーンシグナル８ｃ’，８ｄ’の点灯状態を継続する。これにより、表示制御部２３は、車
線変更していることを報知することができる。また、表示制御部２３は、ターンシグナル
８ｃ，８ｄを点滅点灯させることにより、自車両６０の周辺の他車両に対し、車線変更し
ていることを報知することができる。これにより、表示制御部２３は、他車両の乗員に対
し、自車両６０が車線変更制御している時、自車両６０が車線変更することを報知するこ
とができる。これにより、他車両は、事前に減速して車間距離をあけるなどの他車両の乗
員が違和感を感じる挙動を抑制することができる。そして、隣接車線への車線変更が終了
した時点で、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂ、ターンシグナル８ｃ，８
ｄ、仮想ターンシグナル８ｃ’，８ｄ’の点灯状態を終了して消灯する。
【００７１】
　次に、図５Ａ及び５Ｂを参照して、自動運転による減速時の表示制御装置１００の動作
例について説明する。
【００７２】
　図５Ａに示すように、時刻Ｔ１において、乗員が、自車両６０が走行する車線の前方及
び隣接車線の前方において、自車両６０より先行車両６１，６３を検出したとする。
【００７３】
（１）ターンシグナル準備期間
　車線変更を行っても状況は変わらないため、乗員は、先行車両６１との車間距離を確保
するため、減速を指示する。この減速の指示は、例えば、車内に設置される減速スイッチ
を乗員が操作することによって実現する。乗員の指示を受けた周辺状況検出部２２は、減
速を行うための準備を開始する。例えば、周辺状況検出部２２は、自車両６０の周辺の状
況を確認し、減速可能か否かを判断する。図５Ａに示すシーンでは、周辺状況検出部２２
は、先行車両６１の状態を検出して、減速可能か否かを判断する。
【００７４】
（２）車両制御準備期間
　時刻Ｔ１において、周辺状況検出部２２が減速可能と判断した場合、すぐにシステムが
減速を開始すると、乗員は違和感を感じるおそれがある。そこで、システムがブレーキを
作動させる前に、表示制御部２３は、図５Ａに示すように、仮想ブレーキランプ９ａ’，
９ｂ’を点滅点灯させる。これにより、表示制御部２３は、乗員に対し、システムがブレ
ーキを作動させる前に、ブレーキが作動することを報知することができる。これにより、
実際にブレーキが作動しても乗員が感じる違和感は抑制される。
【００７５】
（３）車両制御実行期間
　時間が進み、図５Ｂに示す時刻Ｔ２において、システムがブレーキを作動させているた
め、ブレーキランプ９ａ，９ｂは連続点灯する。表示制御部２３は、ブレーキランプ９ａ
，９ｂの点灯状態に対応するように仮想ブレーキランプ９ａ’，９ｂ’の点灯状態を、点
滅点灯から連続点灯に切り替える。これにより、表示制御部２３は、自車両６０の周辺の
他車両に対し、自車両６０が減速中であることを報知することができる。
【００７６】
　次に、図６Ａ及び６Ｂを参照して、自動運転による車線変更時の表示制御装置１００の
他の動作例について説明する。図６Ａ及び６Ｂが、図２Ａ及び２Ｂと異なるのは、図６Ａ
及び６Ｂでは後続車両６２が存在することである。図６Ａに示す仮想ヘッドランプ１０ａ
’，１０ｂ’は、周辺画像７０における仮想のヘッドランプを示すものであり、実際のヘ
ッドランプ１０ａ，１０ｂとは異なるものである。
【００７７】
　図６Ａに示すように、時刻Ｔ１において、乗員が、自車両６０が走行する車線の前方に
おいて、自車両６０より遅い先行車両６１を検出したとする。
【００７８】
（１）ターンシグナル準備期間
　乗員は、先行車両６１を追い越すため、ウィンカースイッチ５を右方向に操作して車線
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変更を指示する。乗員の指示を受けた周辺状況検出部２２は、自車両６０の周辺の状況を
確認し、車線変更可能か否かを判断する。このとき、表示制御部２３は、図６Ａに示すよ
うに、ウィンカーインジケータ６ｂを連続点灯させる。また、表示制御部２３は、仮想タ
ーンシグナル８ｃ’，８ｄ’を連続点灯させる。これにより、乗員は、システムが車線変
更の準備を開始したことを認識することができ、自車両６０の状態を正確に把握すること
ができる。
【００７９】
　周辺状況検出部２２が車線変更の準備を開始したとき、表示制御部２３は、図６Ａに示
すように、ターンシグナル８ｃ，８ｄを点灯させない。理由は、周辺状況検出部２２が自
車両６０の周辺の状況を確認し、車線変更を実行するには不適切と判断しているからであ
る。
【００８０】
　図６Ａに示すように、時刻Ｔ１において、隣接車線に後続車両６２がいるため、周辺状
況検出部２２は、車線変更はできないと判断する。そこで、システムは、後続車両６２を
自車両６０から離すために、自車両６０を加速させることを検討する。周辺状況検出部２
２は、自車両６０の周辺の状況を確認し、加速可能か否かを判断する。図６Ａに示すシー
ンでは、周辺状況検出部２２は、先行車両６１の状態を検出して、加速可能か否かを判断
する。時刻Ｔ１において、周辺状況検出部２２が加速可能と判断した場合、すぐにシステ
ムが加速を開始すると、乗員は違和感を感じるおそれがある。そこで、システムが加速を
開始する前に、表示制御部２３は、図６Ａに示すように、仮想ヘッドランプ１０ａ’，１
０ｂ’を点滅点灯させる。これにより、表示制御部２３は、乗員に対し、システムが加速
を開始する前に、システムが加速を開始することを報知することができる。これにより、
実際にシステムが加速を開始しても乗員が感じる違和感は抑制される。なお、表示制御部
２３は、図６Ａに示すように、仮想ヘッドランプ１０ａ’，１０ｂ’を点滅点灯させるが
、実際のヘッドランプ１０ａ，１０ｂを点灯させない。
【００８１】
（２）車両制御準備期間
　時間が進み、図６Ｂに示す時刻Ｔ２において、システムが自車両６０を加速させたこと
により、後続車両６２が自車両６０から離れたとする。時刻Ｔ２において、システムが自
車両６０を加速させているため、表示制御部２３は、仮想ヘッドランプ１０ａ’，１０ｂ
’の点灯状態を、点滅点灯から連続点灯に切り替える。これにより、表示制御部２３は、
乗員に対し、自車両６０が加速中であることを報知することができる。
【００８２】
　時刻Ｔ２において、周辺状況検出部２２が、車線変更が可能であり、所定時間後に車両
制御ＥＣＵ３１が車線変更制御を実行すると判断した場合、つまり、車両制御ＥＣＵ３１
が車線変更制御を開始する所定時間前（例えば、３秒前）に、表示制御部２３は、ウィン
カーインジケータ６ｂの点灯状態を、連続点灯から点滅点灯に切り替える。また、表示制
御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂの点灯状態に対応するように、ターンシグナル
８ｃ，８ｄの点灯状態を、消灯から点滅点灯に切り替える。また、表示制御部２３は、タ
ーンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態に対応するように、仮想ターンシグナル８ｃ’，８ｄ
’の点灯状態を、連続点灯から点滅点灯に切り替える。これにより、表示制御部２３は、
乗員に対し、車線変更の準備が完了し、まもなく車線変更することを報知することができ
る。また、表示制御部２３は、ターンシグナル８ｃ，８ｄを点滅点灯させることにより、
自車両６０の周辺の他車両に対し、所定時間後に車線変更することを報知する。これによ
り、表示制御部２３は、他車両の乗員に対し、自車両６０が車線変更制御を開始する手前
から、自車両６０が車線変更することを報知することができる。これにより、他車両は、
事前に減速して車間距離をあけるなどの他車両の乗員が違和感を感じるような挙動を抑制
することができる。
【００８３】
（３）車両制御実行期間



(17) JP 6819787 B2 2021.1.27

10

20

30

40

50

　時間が進み、車両制御ＥＣＵ３１が車線変更制御を実行する場合、つまり、車線変更準
備期間に入って、上述した所定時間が経過した場合、表示制御部２３は、ウィンカーイン
ジケータ６ｂの点灯状態を継続する。また、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ
６ｂの点灯状態に対応するように、ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態を継続する。ま
た、表示制御部２３は、ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態に対応するように、仮想タ
ーンシグナル８ｃ’，８ｄ’の点灯状態を継続する。これにより、表示制御部２３は、車
線変更していることを報知することができる。また、表示制御部２３は、ターンシグナル
８ｃ，８ｄを点滅点灯させることにより、自車両６０の周辺の他車両に対し、車線変更し
ていることを報知することができる。これにより、表示制御部２３は、他車両の乗員に対
し、自車両６０が車線変更制御している時、自車両６０が車線変更することを報知するこ
とができる。これにより、他車両は、事前に減速して車間距離をあけるなどの他車両の乗
員が違和感を感じる挙動を抑制することができる。そして、隣接車線への車線変更が終了
した時点で、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂ、ターンシグナル８ｃ，８
ｄ、仮想ターンシグナル８ｃ’，８ｄ’の点灯状態を終了して消灯する。
【００８４】
　なお、図６Ａ及び６Ｂでは、システムが自車両６０を加速させることを事前に乗員に報
知するために、表示制御部２３は、仮想ヘッドランプ１０ａ’，１０ｂ’の点灯を制御し
たが、これに限定されない。例えば、図７Ａの周辺画像７０及び７１に示すように、表示
制御部２３は、自車両６０があたかもウィリー走行を繰り返し行っているように、自車両
６０を表示してもよい。これにより、表示制御部２３は、乗員に対し、システムが加速を
開始する前に、システムが加速を開始することを報知することができる。また、図７Ｂに
示すように、システムが自車両６０を加速させているときは、表示制御部２３は、周辺画
像７０の自車両６０がウィリー走行状態のままとなるように、自車両６０を表示してもよ
い。
【００８５】
　次に、図８Ａ及び８Ｂのフローチャートを参照して、本実施形態に係る表示制御装置１
００の一動作例について説明する。
【００８６】
　ステップＳ１０１において、表示制御装置１００は、自車両６０が自動運転中か否かを
判断する。例えば、表示制御装置１００は、自車両６０に設置された運転切替スイッチが
オンの場合は、自車両６０は自動運転中だと判断する。一方、運転切替スイッチがオフの
場合は、表示制御装置１００は、自車両６０は自動運転中ではないと判断する。自車両６
０が自動運転中である場合（ステップＳ１０１でＹｅｓ）、処理はステップＳ１０３に進
む。一方、自車両６０が自動運転中ではない場合（ステップＳ１０１でＮｏ）、処理は待
機する。
【００８７】
　ステップＳ１０３において、乗員による車線変更の指示があった場合（ステップＳ１０
３でＹｅｓ）、処理はステップＳ１０５に進む。一方、乗員による車線変更の指示がない
場合（ステップＳ１０３でＮｏ）、処理はステップＳ１１９に進む。ステップＳ１０５に
おいて、周辺状況検出部２２は、車線変更を行うための準備を開始する。周辺状況検出部
２２は、自車両６０の周辺の状況を確認し、車線変更可能か否かを判断する。周辺状況検
出部２２が車線変更の準備を開始したとき、表示制御部２３は、図２Ａに示すように、ウ
ィンカーインジケータ６ｂを連続点灯させる。また、表示制御部２３は、仮想ターンシグ
ナル８ｃ’，８ｄ’を連続点灯させる。これにより、乗員は、システムが車線変更の準備
を開始したことを認識することができ、自車両６０の状態を正確に把握することができる
。車線変更ができない場合（ステップＳ１０７でＮｏ）、処理はステップＳ１０９及びＳ
１１１に進み、表示制御部２３は、図２Ａに示すように、ターンシグナル８ｃ，８ｄを点
灯させず、ウィンカーインジケータ６ｂを連続点灯させる。その後処理は、ステップＳ１
１７に進む。一方、所定時間後に車線変更が可能である場合（ステップＳ１０７でＹｅｓ
）、処理はステップＳ１１３及びＳ１１５に進み、表示制御部２３は、図２Ｂに示すよう
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に、ウィンカーインジケータ６ｂの点灯状態を、連続点灯から点滅点灯に切り替える。ま
た、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂの点灯状態に対応するように、ター
ンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態を、消灯から点滅点灯に切り替える。これにより、表示
制御部２３は、乗員に対し、車線変更の準備が完了し、まもなく車線変更することを報知
することができる。また、表示制御部２３は、ターンシグナル８ｃ，８ｄを点滅点灯させ
ることにより、自車両６０の周辺の他車両に対し、所定時間後に車線変更することを報知
することができる。これにより、表示制御部２３は、他車両の乗員に対し、自車両６０が
車線変更制御を開始する手前から、自車両６０が車線変更することを報知することができ
る。これにより、他車両は、事前に減速して車間距離をあけるなどの他車両の乗員が違和
感を感じるような挙動を抑制することができる。その後、処理はステップＳ１１７に進む
。
【００８８】
　ステップＳ１１７において、車両制御ＥＣＵ３１は、車線変更が終了したか否かを判断
する。車線変更が終了したか否かの基準は、任意に設定できる。例えば、車両制御ＥＣＵ
３１は、自車両６０が白線（走行区分線）を跨いだ場合に、車線変更が終了したと判断し
てもよい。また、車体の８割が隣接車線に移動した場合に、車線変更が終了したと判断し
てもよく、車体が完全に隣接車線に移動した場合に、車線変更が終了したと判断してもよ
い。車線変更が終了した場合（ステップＳ１１７でＹｅｓ）、処理はステップＳ１３５に
進み、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂを消灯させ、ターンシグナル８ｃ
，８ｄを消灯させる。一方、車線変更が終了していない場合（ステップＳ１１７でＮｏ）
、処理はステップＳ１０５に戻る。
【００８９】
　ステップＳ１１９において、乗員による減速または停止の指示があった場合（ステップ
Ｓ１１９でＹｅｓ）、処理はステップＳ１２１に進む。一方、乗員による減速または停止
の指示がない場合（ステップＳ１１９でＮｏ）、処理はステップＳ１３５に進む。ステッ
プＳ１２１において、周辺状況検出部２２は、減速または停止を行うための準備を開始す
る。周辺状況検出部２２は、自車両６０の周辺の状況を確認し、減速または停止が可能か
否かを判断する。周辺状況検出部２２が減速または停止の準備を開始したとき、表示制御
部２３は、図５Ａに示すように、仮想ブレーキランプ９ａ’，９ｂ’を点滅点灯させる。
これにより、表示制御部２３は、乗員に対し、システムがブレーキを作動させる前に、ブ
レーキが作動することを報知することができる。これにより、実際にブレーキが作動して
も乗員が感じる違和感は抑制される。
【００９０】
　減速または停止ができない場合（ステップＳ１２３でＮｏ）、処理はステップＳ１２５
及びＳ１２７に進み、表示制御部２３は、図５Ａに示すように、仮想ブレーキランプ９ａ
’，９ｂ’を点滅点灯させ、ブレーキランプ９ａ，９ｂを点灯させない。その後処理は、
ステップＳ１３３に進む。
【００９１】
　一方、減速または停止が可能である場合（ステップＳ１２３でＹｅｓ）、システムは、
ブレーキを作動させる。処理はステップＳ１２９及びＳ１３１に進み、図５Ｂに示すよう
にブレーキランプ９ａ，９ｂは連続点灯する。また、表示制御部２３は、ブレーキランプ
９ａ，９ｂの点灯状態に対応するように仮想ブレーキランプ９ａ’，９ｂ’の点灯状態を
、点滅点灯から連続点灯に切り替える。その後処理は、ステップＳ１３３に進む。
【００９２】
　減速または停止が終了した場合（ステップＳ１１３でＹｅｓ）、処理はステップＳ１３
５に進む。一方、減速または停止が終了していない場合（ステップＳ１１３でＮｏ）、処
理はステップＳ１２１に戻る。自動運転が終了した場合（ステップＳ１３５でＹｅｓ）、
一連の処理は終了する。一方、自動運転が終了していない場合（ステップＳ１３５でＮｏ
）、処理はステップＳ１０３に戻る。
【００９３】
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（作用効果）
　以上説明したように、本実施形態に係る表示制御装置１００によれば、以下の作用効果
が得られる。
【００９４】
　表示制御装置１００は、システムが車線変更または右左折を行う際に、ターンシグナル
８の点灯開始タイミングと、ウィンカーインジケータの点灯開始タイミングを異ならせる
。これにより、乗員は、自車両６０の状態を正確に把握することができる。これにより、
表示制御装置１００は、乗員が乗車中に感じる違和感を抑制することができる。
【００９５】
　また、表示制御装置１００は、ターンシグナル８を点灯させる前に、ウィンカーインジ
ケータを点灯させる。例えば、図２Ａに示すように、周辺状況検出部２２が自車両６０の
周辺の状況を確認し、車線変更可能か否かを判断している場合、表示制御部２３は、ウィ
ンカーインジケータ６ｂを連続点灯させるが、ターンシグナル８ｃ，８ｄを点灯させない
。つまり、表示制御部２３は、ターンシグナル８ｃ，８ｄを点灯させる前にウィンカーイ
ンジケータ６ｂを点灯させる。これにより、表示制御部２３は、乗員に対し、ターンシグ
ナル８ｃ，８ｄは点灯していないが、車線変更のために、ターンシグナル８ｃ，８ｄが点
灯準備状態（これから点灯することを示す状態）にあることを示すことができる。これに
より、乗員は、自車両６０の状態を正確に把握することができる。
【００９６】
　ウィンカーインジケータの点灯開始タイミングと、車線変更の準備状態から車線変更制
御を開始する状態に切り替わるタイミングは異なる。本実施形態では、ウィンカーインジ
ケータの点灯開始タイミングは、車線変更の準備をしているときであり、車線変更制御を
開始するときではない。乗員がウィンカースイッチ５を操作した場合にウィンカーインジ
ケータの点灯が開始するが、ウィンカーインジケータの点灯が開始したタイミングが、必
ずしもターンシグナル８が点灯するタイミングとして適切ではない。例えば、自動運転に
おいて、乗員が車線変更により先行車両の追い越しを指示した場合に、指示後すぐにはシ
ステムが車線変更制御を実行することができない場合がある。その場合は、システムはタ
イミングを見計らって（周囲の他車両がいなくなるなど）、車線変更制御の実行を開始す
る必要がある。ターンシグナル８は、この車線変更制御の実行開始のタイミングに合わせ
て点灯を開始する必要があるが、乗員がウィンカースイッチ５を操作したタイミングでタ
ーンシグナル８の点灯を開始した場合、点灯の開始が早すぎて、周囲の他車両の走行に悪
影響を与えてしまう場合がある。例えば、ターンシグナル８が点灯すると、この点灯を検
出した他車両は、自車両６０との車間距離をあけるために急ブレーキを行うことが考えら
れる。このような急ブレーキにより、他車両の乗員が違和感を感じるおそれがある。
【００９７】
　そこで、本実施形態では、乗員の１回目の指示を受けた周辺状況検出部２２は、車線変
更を行うための準備を開始する。このとき、表示制御部２３は、図２Ａに示すように、ウ
ィンカーインジケータ６ｂを連続点灯させる。これにより、乗員は、システムが車線変更
の準備を開始したことを認識することができ、自車両６０の状態を正確に把握することが
できる。その後、乗員またはシステムが自車両６０の周辺の状況を確認し、車線変更は可
能であると判断した場合、乗員は２回目の指示を行う。２回目の指示を受けた表示制御部
２３は、ウィンカーインジケータ６ｂの点灯状態を、連続点灯から点滅点灯に切り替える
。また、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂの点灯状態に対応するように、
ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態を、消灯から点滅点灯に切り替える。これにより、
表示制御部２３は、乗員に対し、まもなく車線変更することを知らせることができる。ま
た、表示制御部２３は、ターンシグナル８ｃ，８ｄを点滅点灯させることにより、自車両
６０の周辺の他車両に対し、所定時間後に車線変更することを知らせることができる。こ
れにより、表示制御部２３は、他車両の乗員に対して、自車両６０が車線変更制御を開始
する手前から、自車両６０が車線変更することを知らせることができる。これにより、他
車両は、事前に減速して車間距離をあけるなどの他車両の乗員が違和感を感じるような挙
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動を抑制することができる。
【００９８】
　また、乗員の指示の前に、表示制御部２３は、図２Ａに示すように、ウィンカーインジ
ケータ６ｂを連続点灯させてもよい。これにより、乗員は、システムが車線変更の準備を
開始したことを認識することができ、自車両６０の状態を正確に把握することができる。
その後、車線変更の準備が完了した場合、乗員の指示を受けた表示制御部２３は、ウィン
カーインジケータ６ｂの点灯状態を、連続点灯から点滅点灯に切り替える。また、表示制
御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂの点灯状態に対応するように、ターンシグナル
８ｃ，８ｄの点灯状態を、消灯から点滅点灯に切り替える。これにより、表示制御部２３
は、乗員に対し、まもなく車線変更することを知らせることができる。また、表示制御部
２３は、ターンシグナル８ｃ，８ｄを点滅点灯させることにより、自車両６０の周辺の他
車両に対し、所定時間後に車線変更することを知らせることができる。これにより、表示
制御部２３は、他車両の乗員に対して、自車両６０が車線変更制御を開始する手前から、
自車両６０が車線変更することを知らせることができる。これにより、他車両は、事前に
減速して車間距離をあけるなどの他車両の乗員が違和感を感じるような挙動を抑制するこ
とができる。
【００９９】
　また、乗員の指示の後に、表示制御部２３は、図２Ａに示すように、ウィンカーインジ
ケータ６ｂを連続点灯させてもよい。これにより、乗員は、自身の指示が反映されている
ことを認識することができ、自車両６０の状態を正確に把握することができる。その後、
車線変更の準備が完了した場合、表示制御部２３は、乗員の指示を受けることなく、ウィ
ンカーインジケータ６ｂの点灯状態を、連続点灯から点滅点灯に切り替えることができる
。また、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂの点灯状態に対応するように、
ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯状態を、消灯から点滅点灯に切り替えることができる。
これにより、表示制御部２３は、乗員に対し、まもなく車線変更することを知らせること
ができる。また、表示制御部２３は、ターンシグナル８ｃ，８ｄを点滅点灯させることに
より、自車両６０の周辺の他車両に対し、所定時間後に車線変更することを知らせること
ができる。これにより、表示制御部２３は、他車両の乗員に対して、自車両６０が車線変
更制御を開始する手前から、自車両６０が車線変更することを知らせることができる。こ
れにより、他車両は、事前に減速して車間距離をあけるなどの他車両の乗員が違和感を感
じるような挙動を抑制することができる。
【０１００】
　また、表示制御装置１００は、ウィンカーインジケータを点灯させた後、かつ、自車両
６０が車線変更制御または右左折制御を開始する前に、ターンシグナル８を点灯させる。
これにより、表示制御装置１００は、乗員に対し、車線変更または右左折の準備が完了し
、まもなく車線変更することを報知することができる。また、表示制御装置１００は、タ
ーンシグナルを点滅点灯させることにより、自車両６０の周辺の他車両に対し、所定時間
後に車線変更することを報知することができる。これにより、表示制御装置１００は、他
車両の乗員に対し、自車両６０が車線変更制御を開始する手前から、自車両６０が車線変
更することを報知することができる。これにより、他車両は、事前に減速して車間距離を
あけるなどの他車両の乗員が違和感を感じるような挙動を抑制することができる。
【０１０１】
　また、ウィンカーインジケータの表示形態は、ターンシグナル８を点灯させる前と、タ
ーンシグナル８を点灯させた後とで異なる。例えば、図２Ａに示すように、周辺状況検出
部２２が車線変更の準備を行っている間は、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ
６ｂを連続点灯させるが、ターンシグナル８ｃ，８ｄを点灯させない。そして、図２Ｂに
示すように、車線変更の準備が完了した場合、表示制御部２３は、ウィンカーインジケー
タ６ｂの点灯状態を、連続点灯から点滅点灯に切り替える。また、表示制御部２３は、ウ
ィンカーインジケータ６ｂの点灯状態に対応するように、ターンシグナル８ｃ，８ｄの点
灯状態を、消灯から点滅点灯に切り替える。つまり、ウィンカーインジケータ６ｂの表示



(21) JP 6819787 B2 2021.1.27

10

20

30

40

50

形態は、ターンシグナルを点灯させる前は、連続点灯であり、ターンシグナルを点灯させ
た後は、点滅点灯である。このように、ウィンカーインジケータ６ｂの表示形態は、ター
ンシグナル８ｃ，８ｄを点灯させる前と、ターンシグナル８ｃ，８ｄを点灯させた後とで
異なる。表示制御部２３が、ターンシグナル８ｃ，８ｄを点灯させる前は、ウィンカーイ
ンジケータ６ｂを連続点灯させることにより、表示制御部２３は、車線変更の準備を開始
したことを乗員に報知することができる。これにより、乗員は、自身の指示が反映されて
いることを認識することができ、自車両６０の状態を正確に把握することができる。また
、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータ６ｂ及びターンシグナル８ｃ，８ｄを点滅
点灯させることにより、乗員に対し、車線変更の準備が完了し、まもなく車線変更するこ
とを報知することができる。
【０１０２】
　また、表示制御装置１００がターンシグナル８を点灯させた後、予め設定した所定時間
後に、車両制御装置２００は、車線変更制御または右左折制御を実行する。換言すれば、
車両制御装置２００が車線変更制御または右左折制御を実行する所定時間前に、表示制御
装置１００はターンシグナル８を点灯させる。これにより、表示制御装置１００は、自車
両６０の周辺の他車両に対し、所定時間後に車線変更することを報知することができる。
これにより、表示制御装置１００は、他車両の乗員に対し、自車両６０が車線変更制御を
開始する手前から、自車両６０が車線変更することを報知することができる。これにより
、他車両は、事前に減速して車間距離をあけるなどの他車両の乗員が違和感を感じるよう
な挙動を抑制することができる。
【０１０３】
　また、表示制御装置１００は、自車両６０に設置されたブレーキランプ９ａ，９ｂを備
える。また、図４Ａに示す周辺画像７０には、仮想ブレーキランプ９ａ’，９ｂ’が表示
される。なお、仮想ブレーキランプ９ａ’，９ｂ’は、実際のブレーキランプ９ａ，９ｂ
とは異なるものである。表示制御装置１００は、ブレーキランプ９ａ，９ｂの点灯開始タ
イミングと、仮想ブレーキランプ９ａ’，９ｂ’の点灯開始タイミングを異ならせる。こ
れにより、表示制御装置１００は、乗員に対し、システムがブレーキを作動させる前に、
ブレーキが作動することを報知することができる。これにより、実際にブレーキが作動し
ても乗員が感じる違和感は抑制される。すなわち、表示制御装置１００は、乗員が乗車中
に感じる違和感を抑制することができる。
【０１０４】
　また、表示制御装置１００は、ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯開始タイミングと、イ
ンジケータ６ｂの点灯開始タイミングと、ディスプレイ７による準備状態の表示の点灯開
始タイミングとが異なるように、ターンシグナル８ｃ，８ｄ、ウィンカーインジケータ６
ｂ、ディスプレイ７を制御する。これにより、乗員は、ターンシグナル８ｃ，８ｄの点灯
状況や、ターンシグナル８ｃ，８ｄがこれから点灯するのか、車両制御がこれから実行さ
れるのか、を把握することができるようになるため、乗員は自車両６０の状態を正確に把
握することができるようになる。したがって、表示制御装置１００は、乗員が乗車中に感
じる違和感を抑制することができる。
【０１０５】
（その他の実施形態）
　上記のように、本発明の実施形態を記載したが、この開示の一部をなす論述及び図面は
この発明を限定するものであると理解すべきではない。この開示から当業者には様々な代
替実施の形態、実施例及び運用技術が明らかとなろう。
【０１０６】
　例えば、乗員またはシステムは、車線変更または右左折を中止することができる。中止
するタイミングは、特に限定されず、例えば、乗員またはシステムは、車線変更または右
左折の準備が完了した後に、車線変更または右左折を中止することができる。車線変更ま
たは右左折の準備が完了している場合、図８ＡのステップＳ１１３及びステップＳ１１５
に示すように、ウィンカーインジケータは点滅点灯しており、ターンシグナル８も点滅点
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灯している。このような場合に乗員またはシステムが、車線変更または右左折を中止した
場合、表示制御部２３は、ウィンカーインジケータを消灯させ、ターンシグナル８も消灯
させる。その後、表示制御部２３は、所定時間の間、ウィンカーインジケータ及びターン
シグナル８の点灯を禁止する。
【０１０７】
　なお、乗員またはシステムは、車線変更または右左折の準備が完了する前に、車線変更
または右左折を中止することができる。車線変更または右左折の準備が完了していない場
合、図８ＡのステップＳ１０９及びステップＳ１１１に示すように、ウィンカーインジケ
ータは連続点灯しており、ターンシグナル８は消灯している。このような場合に乗員また
はシステムが、車線変更または右左折を中止した場合、表示制御部２３は、ウィンカーイ
ンジケータを消灯させる。その後、表示制御部２３は、所定時間の間、ウィンカーインジ
ケータ及びターンシグナル８の点灯を禁止する。
【符号の説明】
【０１０８】
１　物体検出装置
２　自車位置検出装置
３　地図取得装置
４　センサ群
５　ウィンカースイッチ
６　メータ
６ａ、６ｂ　ウィンカーインジケータ
７　ディスプレイ
８、８ａ、８ｂ、８ｃ、８ｄ　ターンシグナル
８ａ’、８ｂ’、８ｃ’、８ｄ’　仮想ターンシグナル
９、９ａ、９ｂ　ブレーキランプ
９ａ’、９ｂ’　仮想ブレーキランプ
１０、１０ａ、１０ｂ　ヘッドランプ
１０ａ’、１０ｂ’　仮想ヘッドランプ
２０　コントローラ
２１　周辺画像生成部
２２　周辺状況検出部
２３　表示制御部
３０　自車状態検出部
３１　車両制御ＥＣＵ
３２　アクチュエータ
１００　表示制御装置
２００　車両制御装置
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【図２Ｂ】 【図３Ａ】
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【図３Ｂ】 【図４Ａ】

【図４Ｂ】 【図５Ａ】
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【図５Ｂ】 【図６Ａ】

【図６Ｂ】 【図７Ａ】
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【図７Ｂ】 【図８Ａ】

【図８Ｂ】
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