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自動運転とドライバ心理 

本書で取り上げる技術対象 

自動運転や支援運転では、自動車の動きとドライバの心理は相互に関わり、

不安感や違和感が講じてトラブルや事故も招きかねません。すでに始まってい

る自動運転への動きは、車両の運転制御だけでなく、ドライバの心理に対する

技術者の取り組みが欠かせません。 

本書は、自動運転にともなう乗員や周囲の人の不安など、自動運転と心理の

かかわりに着目した最新の特許情報を紹介しています。2014年以後に特許出願

され、2018年 3月までに発行された自動運転（支援運転を含む）の特許情報か

ら違和感や不安などのひとの心理に着目した参考になる発明を選び、機械とひ

ととが関わる研究方向や異分野技術の総合化に役立つ技術俯瞰の資料として編

集いたしました。 

 

 

２０１８年４月 
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◆ガイドマップの説明 

観点（アングル） 件数 定義 
ドライバに知らせる自動

運転 
20 件 ドライバに知らせる予告や警告などに関する特許情報を

取り上げました。知ることで安心するドライバの心理に

着目した技術です。自動運転の運転状況の予告や音声案

内、障害物の認知表示、フットレストによるドライバへ

の動作予告などのほか、エンジンブレーキの動作告知や

ドライバへの目視要請も含みます。 
ドライバの心理に対応す

る自動運転 
27 件 ひとの心理に対応する自動運転制御に着目した特許情報

を取り上げました。ドライバの緊張を着座センサやアク

セルの利用率で検知し、ドライバの状態に適した安心運

転制御などのほか、対向車ドライバとの意思疎通の工夫

に関する技術、ドライバの生体センシングや会話分析、

心理的ふらつきの判定など、ドライバ心理の検知技術も

含みます。 
自動/手動のモード切替

に伴う技術観点 
23 件 自動運転と手動運転の切替時のドライバ心理に着目した

特許情報を取り上げます。自動モードの解除予告や権限

移譲に伴う判断などのほか、ステアリング関連の違和感

対応技術も含みます。 
心理面で注目するシーン 18 件 自動運転技術では、どんなシーンがドライバ心理に影響

大と考えているか、特許情報から探るアングルです。交

差点や車線変更、追い越し、カーブ、駐車、地図など、

注目されているシーンが特許情報から読み取れます。特

定のシーンに適した運転制御設定などの工夫に関する技

術も含みます。 
急病や誤操作などの不安 4 件 ドライバが運転できない場合やペダルの踏み間違えな

ど、予想外のトラブルが起きた場合の対策に着目した特

許情報を取り上げました。 
同乗者や歩行者の心理 3 件 助手席や乗客、周囲の歩行者など、ドライバ以外の乗員

や周囲の人の心理に着目した特許情報を取り上げまし

た。 

参考になる観点 2 件 技術的に参考になる観点の特許情報を取り上げました。 

                                  （計 97件） 
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アングルの定義
ドライバに知らせる予告や警告などに関する特許情報を取り上げました。知ることで安心するドライバの心理
に着目した技術です。自動運転の運転状況の予告や音声案内、障害物の認知表示、フットレストによるドラ
イバへの動作予告などのほか、エンジンブレーキの動作告知やドライバへの目視要請も含みます。

ドライバに知らせる
自動運転
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公開特許ＪＰ抄録 特開2018-2099
（Ｐ２０１８－２０９９Ａ）

(43)公開日  平成30年(2018)1月11日審査請求  未請求  請求項の数10  ＯＬ （全18頁）

(21)特願2016-135594

(22)平成28年(2016)7月8日

(51)Int.Cl.                                  ＦＩテーマコート゛（参考）
   B60W  30/14    (2006.01) 3D241             B60W   30/14            
   B60W  30/16    (2012.01) 3G093             B60W   30/16            
   B60W  10/06    (2006.01) 3G301             B60W   10/06            
   B60W  10/02    (2006.01)                   B60W   10/02            
   F02D  41/12    (2006.01)                   F02D   41/12       330 J

【Ｆターム】3D241 AA22  AA23  AA33  AB01  
                  AC01  AC06  AC08  AC26  
                  AC27  AD10  AD41  AE04  

(71)出願人  日立オートモティブシステムズ株式会社 茨城県ひたちなか市高場２５２０番地
(72)発明者  稲葉  龍（外2名）

(54)【発明の名称】車両用制御装置

［続きあり］

(57)【要約】
【課題】セーリングストップ制御が搭載された車両に、
設定車速や制限速度に自動的に車速に制御する技術が適
用されると、燃費を低減させるために長い惰性走行（セ
ーリングストップ走行）が行なわれることによって、ド
ライバに違和感を生じさせる可能性が考えられる。
【解決手段】先行車両を追従する追従制御、又は設定速
度で走行するように加速と減速とを繰り返す自動走行制
御を行う車両制御装置において、
  第１目標速度となるように前記追従制御、又は前記自
動走行制御を行っている場合で、かつ、外部情報認識部
の外部情報から自車両より先の所定地点において前記第
１目標速度から前記第１目標速度よりも小さい第２目標
速度への変更が必要であることを認識した場合において
、前記第１目標速度で走行するように加速と減速を継続
した後、エンジンブレーキをかけることで前記所定地点
において前記第２目標速度となるように自車両を制御す
る。
【選択図】  図５

【技術分野】
【０００１】
本発明は、自動車等の車両、特にエンジンを走行中に自
動停止する機能を備えた車両用制御装置に関する。

【特許請求の範囲】
【請求項１】
先行車両を追従する追従制御、又は設定速度で走行する
ように加速と減速とを繰り返す自動走行制御を行う車両
制御装置において、
第１目標速度となるように前記追従制御、又は前記自動
走行制御を行っている場合で、かつ、外部情報認識部の
外部情報から自車両より先の所定地点において前記第１
目標速度から前記第１目標速度よりも小さい第２目標速

度への変更が必要であることを認識した場合において、
前記第１目標速度で走行するように加速と減速を継続し
た後、エンジンブレーキをかけることで前記所定地点に
おいて前記第２目標速度となるように自車両を制御する
制御部を備えた車両制御装置。
【請求項２】
請求項１に記載の車両制御装置において、
前記制御部は、第１目標速度となるように前記追従制御
、又は前記自動走行制御を行っている場合で、かつ、前
記外部情報認識部の外部情報から前記所定地点において
前記第１目標速度から前記第２目標速度への変更が必要
であることを認識した場合において、
前記第１目標速度と前記第２目標速度との差が設定値よ
りも大きい場合に前記第１目標速度で走行するように加
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特開2018-2099(2)

速と減速を継続した後、前記エンジンブレーキをかける
ことで前記所定地点において前記第２目標速度となるよ
うに自車両を制御する車両制御装置。
【請求項３】
請求項１又は２に記載の車両制御装置において、
前記自車両はエンジンと駆動輪とを備えており、
前記制御部は、前記自動走行制御で前記自車両を減速さ
せる場合に、前記エンジンと前記駆動輪との間の動力伝
達を遮断して前記自車両を惰性で走行させる車両制御装
置。
【請求項４】
請求項１又は２に記載の車両制御装置において、
前記自車両はエンジンと駆動輪とを備えており、
前記制御部は、前記エンジンブレーキをかける場合に、
前記エンジンへの燃料供給を遮断しつつ、前記駆動輪に
よる動力を前記エンジンに伝達させることで前記エンジ
ンを動作させる車両制御装置。
【請求項５】
請求項１又は２に記載の車両制御装置において、
前記制御部は、前記第１目標速度と前記第２目標速度と
の差が前記設定値以下の場合には、前記第１目標速度で
走行するように加速と減速を継続することなく、前記エ
ンジンと前記駆動輪との間の動力伝達を遮断して前記自
車両を惰性で走行させることで前記所定地点において前
記第２目標速度となるように自車両を制御する車両制御
装置。
【請求項６】
請求項１又は２に記載の車両制御装置において、
前記制御部は、前記第１目標速度と前記第２目標速度と
の差が前記設定値よりも小さい設定値以下の場合には、
前記第１目標速度で走行するように加速と減速を継続す
ることなく、前記エンジンブレーキをかけることで前記
所定地点において前記第２目標速度となるように自車両
を制御する車両制御装置。
【請求項７】
先行車両を追従する追従制御、又は設定速度で走行する
ように加速と減速とを繰り返す自動走行制御を行う車両
制御装置において、
前記自車両は、通常運転から前記追従制御、又は前記自
動走行制御へ切り替える切り替え部を備え、

ドライバが前記自車両のアクセルペダルを踏んでいる状
態で、前記切り替え部により前記追従制御、又は前記自
動走行制御への切り替え操作を行った場合において、か
つ、外部情報認識部の外部情報から自車両より先の所定
地点において前記第１目標速度から前記第１目標速度よ
りも小さい第２目標速度への変更が必要であることを認
識した場合において、
前記自車両を前記第１目標速度で走行させた後、前記エ
ンジンと前記駆動輪との間の動力伝達を遮断して前記自
車両を惰性で走行させる、又はエンジンブレーキをかけ
ることで前記所定地点において前記第２目標速度となる
ように自車両を制御する制御部を備えた車両制御装置。
【請求項８】
請求項７に記載の車両制御装置において、
前記制御部は、ドライバが前記自車両のアクセルペダル
を踏んでいる状態で、前記切り替え部により前記追従制
御、又は前記自動走行制御への切り替え操作を行った場
合において、かつ、前記外部情報認識部の外部情報から
自車両より先の所定地点において前記第１目標速度から
前記第２目標速度への変更が必要であることを認識した
場合において、
前記第１目標速度と前記第２目標速度との差が設定値よ
りも大きい場合に、前記自車両を前記第１目標速度で走
行させた後、前記エンジンと前記駆動輪との間の動力伝
達を遮断して前記自車両を惰性で走行させる、又はエン
ジンブレーキをかけることで前記所定地点において前記
第２目標速度となるように自車両を制御する制御部を備
えた車両制御装置。
【請求項９】
請求項２に記載の車両用制御装置において、
前記制御部は、第１目標速度から前記第２目標速度に変
化の差が設定値以上である際、これによりエンジンブレ
ーキ減速を開始したことをドライバに報知することを特
徴とする車両用制御装置。
【請求項１０】
請求項２に記載の車両用制御装置において、
前記制御部は、第１目標速度から前記第２目標速度に変
化の差が設定値以下である際、これによりセーリングス
トップ減速を開始したことをドライバに報知することを
特徴とする車両用制御装置。

3 NeoTechnology

sa
m
pl
e



アングルの定義
ひとの心理に対応する自動運転制御に着目した特許情報を取り上げました。ドライバの緊張を着座センサや
アクセルの利用率で検知し、ドライバの状態に適した安心運転制御などのほか、対向車ドライバとの意思疎
通の工夫に関する技術、ドライバの生体センシングや会話分析、心理的ふらつきの判定など、ドライバ心理
の検知技術も含みます。

ドライバの心理に
対応する自動運転
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公開特許ＪＰ抄録 特開2018-8575
（Ｐ２０１８－８５７５Ａ）

(43)公開日  平成30年(2018)1月18日審査請求  未請求  請求項の数11  ＯＬ （全19頁）

(21)特願2016-137711

(22)平成28年(2016)7月12日

(51)Int.Cl.                                  ＦＩテーマコート゛（参考）
   B60W  40/08    (2012.01) 3D241             B60W   40/08            
   G08G   1/00    (2006.01) 3D344             G08G    1/00           X
   G08G   1/16    (2006.01) 5H181             G08G    1/16           E
   B60K  35/00    (2006.01)                   G08G    1/16           F
                                              B60K   35/00           Z

【Ｆターム】3D241 BA02  BA12  BA51  BA60  
                  CC02  CC08  CC17  CD12  
                  CD28  CD29  CE04  CE06  

(71)出願人  株式会社デンソー 愛知県刈谷市昭和町１丁目１番地
(72)発明者  芝垣  佑美

(54)【発明の名称】車両制御装置

［続きあり］

(57)【要約】
【課題】自動運転制御が実行されている間において、車
両の乗員が不安を感じることを抑制する。
【解決手段】車両制御装置は、自動運転制御が実行され
ていると判定した場合に、乗員の状態がすべての乗員が
安心している状態である全員安心状態であるか否かを判
定する。乗員の状態が全員安心状態でないと判定した場
合に、Ｓ１２１、Ｓ１２７、Ｓ１３０及びＳ１３１で、
安心していないと判定された乗員を安心させるための制
御である安心制御を自車両に実行させる。
【選択図】図３

【技術分野】
【０００１】
本開示は、車両制御装置に関する。

【特許請求の範囲】
【請求項１】
車速制御及び操舵制御のうちの少なくとも一方を自動で
行う自動運転制御が可能な車両に搭載される車両制御装
置（１５）であって、
前記自動運転制御が実行されているか否かを判定する運
転判定部（Ｓ１０８，Ｓ１０９）と、
前記車両の乗員の状態を表す情報である状態情報を取得
する状態取得部（Ｓ１１０）と、
前記運転判定部により前記自動運転制御が実行されてい

ると判定された場合に、前記状態情報に基づいて前記乗
員が安心しているか否かを判定し、少なくとも一人の前
記乗員が安心していないと判定したことを要件とする所
定の制御実行条件が成立したか否かを判定する安心判定
部（Ｓ１１１，Ｓ１２９）と、
前記安心判定部により前記制御実行条件が成立したと判
定された場合に、安心していないと判定された前記乗員
を安心させるための制御である安心制御を前記車両に実
行させる実行部（Ｓ１２１，Ｓ１２７，Ｓ１３０，Ｓ１
３１）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であって、
前記状態取得部は、前記乗員の生体情報を前記状態情報
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特開2018-8575(2)

として取得する、車両制御装置。
【請求項３】
請求項１又は請求項２に記載の車両制御装置であって、
前記車両の周囲の状況を表す情報である周囲情報を取得
する周囲取得部（Ｓ１１２）と、
前記安心判定部により前記制御実行条件が成立したと判
定された場合に、前記少なくとも一人の乗員が安心して
いないと感じる原因が前記周囲の状況にあるか否かを前
記周囲情報に基づいて判定する原因判定部（Ｓ１１４）
と、を更に備え、
前記実行部は、前記原因判定部により前記原因が前記周
囲の状況にあると判定された場合に、前記車速制御及び
前記操舵制御のうちの少なくとも一方を前記安心制御と
して前記車両に実行させる、車両制御装置。
【請求項４】
請求項３に記載の車両制御装置であって、
前記実行部は、前記車速制御及び前記操舵制御のうちの
少なくとも一方を前記安心制御として前記車両に実行さ
せても前記安心判定部により前記制御実行条件が成立し
ていると判定された場合に、前記車両の室内の環境を、
安心していないと判定された前記乗員を落ち着かせるよ
うに調節する制御を前記安心制御として前記車両に実行
させる、車両制御装置。
【請求項５】
請求項３又は請求項４に記載の車両制御装置であって、
前記実行部は、前記原因判定部により前記原因が前記周
囲の状況にないと判定された場合に、安心していないと
判定された前記乗員の座席の高さを変更する制御である
座席制御、及び、前記車両の窓に、前記車両の走行速度
に応じて流れる実際の速さと異なる速さで流れる景色を
表示する制御である窓表示制御、の少なくとも一方を前
記安心制御として前記車両に実行させる、車両制御装置
。
【請求項６】
請求項５に記載の車両制御装置であって、
前記実行部は、前記座席制御及び前記窓表示制御の少な
くとも一方を前記安心制御として前記車両に実行させて
も前記安心判定部により前記制御実行条件が成立してい
ると判定された場合に、前記車両の室内の環境を、安心
していないと判定された前記乗員を落ち着かせるように

調節する制御を前記安心制御として前記車両に実行させ
る、車両制御装置。
【請求項７】
請求項３から請求項６までのいずれか１項に記載の車両
制御装置であって、
前記車両に搭載された表示装置（１９）に、前記周囲の
状況及び前記実行部による制御内容を表示させる表示処
理部（Ｓ１２８）を更に備える、車両制御装置。
【請求項８】
請求項１から請求項７までのいずれか１項に記載の車両
制御装置であって、
前記安心判定部は、少なくとも一人の前記乗員が安心し
ていないと判定したことをもって前記制御実行条件が成
立したと判定する、車両制御装置。
【請求項９】
請求項１から請求項８までのいずれか１項に記載の車両
制御装置であって、
前記安心判定部は、前記状態情報が表す指標値が、あら
かじめ設定された数値領域である安心領域に含まれる場
合に、前記乗員が安心していると判定し、前記安心領域
に含まれない場合に、前記乗員が安心していないと判定
する、車両制御装置。
【請求項１０】
請求項９に記載の車両制御装置であって、
前記実行部は、前記安心判定部により、複数の前記乗員
が安心していないと判定された場合に、安心していない
と判定された前記乗員のうち、前記安心領域から最も逸
脱した前記指標値を表す前記状態にある前記乗員を安心
させるための制御を前記車両に実行させる、車両制御装
置。
【請求項１１】
請求項９又は請求項１０に記載の車両制御装置であって
、
前記実行部は、前記安心判定部により、複数の前記乗員
が安心していないと判定された場合に、安心していない
と判定された前記複数の乗員についての前記指標値のす
べてが前記安心領域を含む所定の許容領域に含まれるよ
うな制御を前記安心制御として前記車両に実行させる、
車両制御装置。
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ＩＰＣ／ＦＩガイド 
 
深掘した調査を行う上でのガイドとしてもご利用いただけます。深掘調査には特許分類 IPC（国際特許

分類）や日本特許庁独自の FI（ファイルインデックス）を使うと便利です。この IPC/FI ガイドでは、本

書で実際にとりあげた全アングルの特許情報に用いられている IPC と FI を抽出し、掲載しています。実

際の公報に付与されている IPC と FI を知り、それに基づいて類似の公報を探る場合の手がかりとしてご

利用いただくことを目的としています。IPC、FI の説明は「特許情報プラットフォーム」をご参照くださ

い。 

「特許情報プラットフォーム」https://www.j-platpat.inpit.go.jp/ 

自動運転とドライバ心理 上位 5位のＩＰＣ／ＦＩ 

・ 頻出度上位 5 位までを掲載しています。 
・ IPC は発明情報、付加情報の区別なく集計しています。 
・ FI は公報フロントページではなく、審査経過情報に付与されている FI を記載しています。編集時点で審査経過

情報の無いものは除いています。 
 

 

ドライバに知らせる自動運転：20 件 

ＩＰＣ 件数 ＦＩ 件数 

G08G1/16 

B60R21/00 

B60W50/14 

G08G1/00 

G08G1/0962 

B60K35/00 

G01C21/26 

(20060101) 

(20060101) 

(20120101) 

(20060101) 

(20060101) 

(20060101) 

(20060101) 

13 

9 

6 

5 

3 

3 

3 

B60W 50/14        

G08G  1/16      F 

B60R 21/00   626C 

G08G  1/16      C 

B60R 21/00   628B 

G08G  1/00      X 

6 

5 

5 

4 

4 

4 

     

 

ドライバの心理に対応する自動運転：27 件 

ＩＰＣ 件数 ＦＩ 件数 

G08G1/16 

B62D6/00 

B62D113/00 

B60W40/08 

B60R21/00 

B60W50/14 

(20060101) 

(20060101) 

(20060101) 

(20120101) 

(20060101) 

(20120101) 

26 

14 

8 

8 

7 

7 

G08G  1/16      C 

B62D  6/00        

B60W 40/08        

B62D113:00        

G08G  1/16      F 

B60W 50/14        

14 

11 

8 

8 

7 

7 
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掲載特許一覧表 
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公報番号 出願人 発明の名称 出願日 アングル 

特開 2015-136967 本田技研工業株式会社 車両用操舵システム 2014/01/21 自動 /手動のモ
ード切替に伴う
技術観点 

特開 2015-137085 トヨタ自動車株式会社 車両用操舵制御装置 2014/01/24 自動 /手動のモ
ード切替に伴う
技術観点 

特開 2015-153048 株式会社デンソー 運転支援装置 2014/02/12 自動 /手動のモ
ード切替に伴う
技術観点 

特開 2015-199439 日立オートモティブシステム
ズ株式会社 

走行制御装置、車載用表示装
置、及び走行制御システム 

2014/04/09 ドライバの心理
に対応する自動
運転 

特開 2015-205642 本田技研工業株式会社 走行支援装置 2014/04/22 ドライバの心理
に対応する自動
運転 

特開 2015-210660 日産自動車株式会社 情報呈示装置及び情報呈示方
法 

2014/04/25 自動 /手動のモ
ード切替に伴う
技術観点 

特開 2015-217852 本田技研工業株式会社 車両制御装置 2014/05/19 ドライバの心理
に対応する自動
運転 

特開 2015-230548 株式会社デンソー 運転支援装置 2014/06/04 心理面で注目す
るシーン 

特開 2016-001461 ホンダ リサーチ インステ
ィテュート ヨーロッパ ゲ
ーエムベーハー 

ドライバ支援システムの制御
方法 

2015/02/26 ドライバの心理
に対応する自動
運転 

特開 2016-002957 トヨタ自動車株式会社 駐車支援装置 2014/06/19 心理面で注目す
るシーン 

特開 2016-006568 ルネサスエレクトロニクス株
式会社 

半導体装置及び制御方法 2014/06/20 自動 /手動のモ
ード切替に伴う
技術観点 

特開 2016-007989 クラリオン株式会社 車両制御装置及び車両制御方
法 

2014/06/26 ドライバの心理
に対応する自動
運転 

特開 2016-040139 トヨタ自動車株式会社 車線変更支援装置 2014/08/12 心理面で注目す
るシーン 

特開 2016-045705 トヨタ自動車株式会社 車載装置、車載装置の制御方
法及び車載装置の制御プログ
ラム 

2014/08/22 ドライバに知ら
せる自動運転 

特開 2016-052881 株式会社デンソー 車両の走行制御システム 2015/07/14 ドライバの心理
に対応する自動
運転 

特開 2016-060336 アイシン・エィ・ダブリュ株
式会社 

自動運転支援システム、自動
運転支援方法及びコンピュー
タプログラム 

2014/09/17 心理面で注目す
るシーン 

特開 2016-064773 株式会社デンソー 車載システム、車両制御装置、
および車両制御装置用のプロ
グラム 

2014/09/25 自動 /手動のモ
ード切替に伴う
技術観点 

特開 2016-078638 トヨタ自動車株式会社 運転支援装置 2014/10/16 心理面で注目す
るシーン 

特開 2016-107968 株式会社日本自動車部品総合
研究所,株式会社デンソー 

自動運転制御装置、運転情報
出力装置、フットレスト、自
動運転制御方法、および運転
情報出力方法 

2015/08/31 ドライバに知ら
せる自動運転 
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