
(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
車両に搭載され、道路上の所定のコースに沿って敷設された磁気マーカから発生される磁
界を検出し、磁気マーカの発生磁界の特性を表す基準特性情報とその検出された磁界に基
づいて当該車両の道路における横方向位置を決定するようにした車両位置検出装置におい
て、
　道路に敷設された磁気マーカの発生磁界の特性に対応した補正情報を

取得する補正情報取得手段と、
　該補正情報取得手段にて取得された補正情報と上記基準特性情報及び上記検出された磁
界に基づいて当該車両の道路における横方向位置を演算する位置演算手段とを有する車両
位置検出装置。
【請求項２】
請求項１記載の車両位置検出装置において、
　上記補正情報取得手段は、道路に敷設した磁気マーカの温度に対応した温度情報を

取得する温度情報取得手段と、
　温度情報取得手段にて取得される温度情報に基づいて、磁気マーカの発生磁界の特性の
温度依存性に基づいた補正情報を決定する温度依存補正情報決定手段とを有する車両位置
検出装置。
【請求項３】
請求項 ２記載の車両位置検出装置において、
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車両位置検出装置。

【請求項４】

車両位置検出装置におい
て、
　

　 車両位置検出装置。
【請求項５】
請求項 記載の車両位置検出装置において、
　

車両位置検出装置。
【請求項６】
車両に搭載され、道路上の所定のコースに沿って敷設された磁気マーカから発生される磁
界を検出し、磁気マーカの発生磁界の特性を表す基準特性情報とその検出された磁界に基
づいて当該車両の道路における横方向位置を決定するようにした車両位置検出装置におい
て、
　上記車両の道路における横方向位置を決定するための基準特性情報を変更する特性変更
手段を備え
　

　

　
車両位置検出装置。

【請求項７】
請求項６記載の車両位置検出装置において、
　

　

車両位置検出装置。
【請求項８】
請求項 記載の車両位置検出装置において、
　

　
車両位置検出装置。

【請求項９】
請求項 記載の車両位置検出装置において、
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上記基準特性情報は、磁気マーカから発生される磁界と磁気マーカからの距離に対応し
た情報との関係を表し、

上記位置演算手段は、検出された磁界に対応した当該距離に対応する情報を上記基準特
性情報に基づいて取得する第一の手段と、

該第一の手段にて取得された当該距離に対応した情報を上記補正情報取得手段にて取得
された補正情報に基づいて補正する第二の手段とを有し、

該第二の手段にて補正された当該距離に対応した情報に基づいて当該車両の横方向位置
を得るようにした

車両に搭載され、道路上の所定のコースに沿って敷設された磁気マーカから発生される磁
界を検出し、磁気マーカの発生磁界の特性を表す基準特性情報とその検出された磁界に基
づいて当該車両の道路における横方向位置を決定するようにした

上記車両の道路における横方向位置を決定するための基準特性情報を通信ユニットを利
用して車両の外部から受信し取得する特性取得手段と、

該基準特性情報を変更する特性変更手段とを備えた

４
上記特性取得手段は、車両の外部から無線送信される基準特性情報を受信する特性受信

手段を有する

、
上記特性変更手段は、複数種類の磁気マーカに対応した複数の基準特性情報を記憶した

記憶手段と、
該記憶手段に記憶された複数の基準特性情報から上記車両の横方向位置の決定に用いら

れるべき基準特性情報を選択する特性選択手段とを有し、
上記車両の横方向位置の決定に用いられる基準特性情報を上記特性選択手段にて選択さ

れた情報に変更するようにした

上記記憶手段は、複数の基準特性情報を対応した種類の磁気マーカの敷設領域に対応付
けて記憶し、

上記特性選択手段は、車両の走行位置を取得する車両走行位置取得手段を有し、
　該車両走行位置取得手段にて取得された車両の走行位置が異なる種類の磁気マーカの敷
設領域内となったときに、該敷設領域に対応した基準特性情報を上記記憶手段に記憶され
た複数の基準特性情報から選択するようにした

６
上記特性選択手段は、上記車両の横方向位置の決定に用いられるべき基準特性情報を指

定する指定情報を通信ユニットを利用して車両の外部から受信し取得する指定情報取得手
段を有し、

該指定情報取得手段にて取得された指定情報にて特定される基準特性情報を上記記憶手
段に記憶された複数の基準特性情報から選択するようにした

４乃至８のいずれか一項



　

　
を有する車両

位置検出装置。
【請求項１０】
請求項９記載の車両位置検出装置において、
　

　
車両位置

検出装置。
【請求項１１】
請求項 記載の車両位置検出装置において、
　

車両用位置検出装置。
【請求項１２】
請求項 記載の車両位置検出装置において、
　

車両位置検出装置。
【請求項１３】
請求項 １２ 記載の車両位置検出装置において、
　

　

　

　
車両位置検出装置。

【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】
本発明は、道路の幅方向における車両の位置 ( 横方向位置 ) を検出する車両位置検出装置
に係り、詳しくは、道路に敷設した磁気マーカからの磁界を車両に設けた磁気センサによ
り検出し、その検出した磁界に基づいて当該車両の横方向位置を検出するようにした車両
位置検出装置に関する。
【０００２】
【従来の技術】
従来、道路上に設定した所定のコースに沿うように操舵制御を行う自動運転車両が提案さ
れている。このような自動運転車両では、常に道路の幅方向における当該車両の位置 ( 横
方向位置 ) を検出し、その検出位置に基づいて当該車両が該所定のコースから逸脱しない
ように操舵制御を行うようにしている。
【０００３】
このような自動運転車両に搭載される車両位置検出装置は、上記所定のコース上に所定間
隔で敷設された磁気マーカからの磁界を検出する磁気センサを備えている。このコース上
に敷設される各磁気マーカから発生される磁界の強度は、当該磁気マーカからの距離に応
じて変化する。このことから、車両位置検出装置は、更に、磁気マーカの発生磁界の特性
を表す基準特性情報、例えば、距離と磁界強度との関係を表す基準マップを備えており、
磁気センサにて検出された磁界強度に対応する距離が上記基準マップを参照して求められ
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道路に敷設された磁気マーカの発生磁界の特性に対応した補正情報を取得する補正情報
取得手段と、

該補正情報取得手段にて取得された補正情報と上記基準特性情報及び上記検出された磁
界に基づいて当該車両の道路における横方向位置を演算する位置演算手段と

上記補正情報取得手段は、道路に敷設した磁気マーカの温度に対応した温度情報を取得
する温度情報取得手段と、

温度情報取得手段にて取得される温度情報に基づいて、磁気マーカの発生磁界の特性の
温度依存性に基づいた補正情報を決定する温度依存補正情報決定手段とを有する

１０
上記温度情報取得手段は、車両の外気温度を上記道路に敷設した磁気マーカの温度に対

応した温度情報として検出する温度検出手段を有する

９
上記補正情報取得手段は、通信ユニットを利用して車両の外部から当該補正情報を受信

し取得するようにした

９乃至 のいずれか一項
上記基準特性情報は、磁気マーカから発生される磁界と磁気マーカからの距離に対応し

た情報との関係を表し、
上記位置演算手段は、検出された磁界に対応した当該距離に対応する情報を上記基準特

性情報に基づいて取得する第一の手段と、
該第一の手段にて取得された当該距離に対応した情報を上記補正情報取得手段にて取得

された補正情報に基づいて補正する第二の手段とを有し、
該第二の手段にて補正された当該距離に対応した情報に基づいて当該車両の横方向位置

を得るようにした



る。そして、この求められた距離に基づいて車両の横方向位置が演算される。
【０００４】
このような車両位置検出装置が備える上記磁気マーカの発生磁界の特性を表す基準特性情
報 ( 例えば、基準マップ ) は固定的に決められている。
【０００５】
【発明が解決しようとする課題】
ところで、上記のように所定コース上に敷設される各磁気マーカから発生される磁界の特
性は外部環境に応じて変化する。例えば、磁気マーカの温度によって該磁気マーカから発
生される磁界の特性が変化する。また、磁気マーカが敷設される道路が、例えば、橋梁部
である場合、その橋梁を構成する鉄骨により磁気マーカから発生される磁界が影響を受け
る。
【０００６】
また、磁気マーカが敷設される道路の構造によって磁気マーカの形状などを変える必要が
ある場合、その形状の違いによって発生する磁界の特定が変わりうる。例えば、前述した
橋梁部では、道路の深さが通常の道路に比べて小さいため、橋梁部の道路に敷設すべき磁
気マーカの厚さを通常の道路に敷設すべき磁気マーカの厚さより小さくする必要がある。
このため、橋梁部の道路に敷設する磁気マーカから発生される磁界の特性と通常の道路に
敷設すべき磁気マーカから発生される磁界の特性が異なりうる。
【０００７】
更に、磁気マーカが改良され、道路上に敷設された磁気マーカをより特性の優れた新しい
タイプの磁気マーカに変更する場合がある。このような場合、長い道路上に敷設された全
ての磁気マーカを新しいタイプの磁気マーカに交換するためには多くの時間がかかる。こ
のため、道路上に敷設された全ての磁気マーカを新しいタイプの磁気マーカに交換するた
めに長い期間当該道路の交通を規制しなければならない。一方、このように長い期間交通
を規制せずに、車両交通を優先させると、長い道路上に敷設された磁気マーカは、部分的
に順次新しいタイプの磁気マーカに交換せざるをえなくなる。このような場合、長い道路
上にそれぞれ発生磁界に関する特性の異なる旧タイプの磁気マーカと新しいタイプの磁気
マーカが混在する状況が起こりうる。
【０００８】
上記のように、外部環境の変化や、異なるタイプの磁気マーカの混在により、各磁気マー
カから発生される磁界の特性が時間的に、或いは位置的に変化する場合、磁気マーカの発
生磁界の特性を表す基準特性情報を固定的に備えている従来の車両位置検出装置では、常
に正確な車両の横方向位置を検出することは難しい。
【０００９】
そこで、本発明の課題は、磁気マーカの発生磁界の特性が、時間的、位置的に変化しても
、常により正確に車両の横方向位置が検出できるような車両位置検出装置を提供すること
である。
【００１０】
【課題を解決するための手段】
　上記課題を解決するため、本発明は、請求項１に記載されるように、車両に搭載され、
道路上の所定のコースに沿って敷設された磁界マーカから発生される磁界を検出し、磁気
マーカの発生磁界の特性を表す基準特性情報とその検出された磁界に基づいて当該車両の
道路における横方向位置を決定 ようにした車両位置検出装置において、道路に敷設さ
れた磁気マーカの発生磁界の特性に対応した補正情報を

取得する補正情報取得手段と、該補正情報取得手段にて取得された補正情報
と上記基準特性情報及び上記検出された磁界に基づいて当該車両の道路における横方向位
置を演算する位置演算手段とを有するように構成される。
【００１１】
このような車両位置検出装置では、道路に敷設される磁気マーカの発生磁界の特性が時間
的、位置的に変化しても、その変化した特性に対応した補正情報を加味して車両の道路に
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する
通信ユニットを利用して車両の外

部から受信し



おける横方向位置が決定される。
上記補正情報は、道路に敷設された磁気マーカの発生磁界の特性に対応するものであれば
、位置演算手段での車両の横方向位置の演算に用いられる情報のいずれを補正するための
ものであってもよく、例えば、基準特性情報を補正するためのものであっても、検出され
た磁界を補正するためのものであっても、基準特性情報と検出された磁界とに基づいて演
算される車両の横方向位置に関連する情報を補正するためのものであってもよい。
【００１２】
　また、上記磁気マーカの発生磁界の特性を表す基準特性情報は、上記磁気マーカの発生
磁界の特性を表す情報は、例えば、距離と発生磁界との関係をマップ形式で表したもので
あっても、当該特性を表した演算式であっても、また、更に他の形式の情報であってもよ
い。
　道路に敷設された磁気マーカの発生磁界の特性はその温度によって変化する。このよう
な磁気マーカの発生磁界の特性の温度依存性を考慮して、より正確な車両の道路における
横方向位置を検出するという観点から本発明は、請求項２に記載されるように、上記車両
位置検出装置において、上記補正情報取得手段は、道路に敷設した磁気マーカの温度に対
応した温度情報を 取得する温度情報取得手
段と、温度情報取得手段にて取得される温度情報に基づいて、磁気マーカの発生磁界の特
性の温度依存性に基づいた補正情報を決定する温度依存補正情報決定手段とを有するよう
に構成することができる。
【００１３】
　上記温度情報取得手段は、磁気マーカの温度測定値を路車間通信無線などにて外部から
取得 。
【００１５】
　磁気マーカの発生磁界の特性を表した基準特性情報は、磁気マーカからの距離とその位
置での発生磁界（例えば、磁束密度）との関係として表しうる。このような場合に、補正
情報を考慮して車両の横方向位置を決定する一つの形態を提供するという観点から、本発
明は、請求項 に記載されるように、上記車両位置検出装置において、上記基準特性情報
は、磁気マーカから発生される磁界と磁気マーカからの距離に対応した情報との関係を表
し、上記位置演算手段は、検出された磁界に対応した当該距離に対応する情報を上記基準
特性情報に基づいて取得する第一の手段と、該第一の手段にて取得された当該距離に対応
した情報を上記補正情報取得手段にて取得された補正情報に基づいて補正する第二の手段
とを有し、  該補正演算手段にて補正された当該距離に対応した情報に基づいて当該車両
の横方向位置を得るように構成することができる。
【００１６】
　上記基準特性情報にて磁気マーカから発生磁界との関係が表される磁気マーカからの距
離に対応した情報は、磁気マーカからの距離そのものであっても、道路における横方向位
置であっても、更に、磁気マーカからの距離に対応した他の情報であってもよい。
　また、上記の課題を解決するため、本発明は、請求項 に記載されるように、車両に搭
載され、道路上の所定のコースに沿って敷設された磁界マーカから発生される磁界を検出
し、磁気マーカの発生磁界の特性を表す基準特性情報とその検出された磁界に基づいて当
該車両の道路における横方向位置を決定 ようにした車両位置検出装置において、上記
車両の道路における横方向位置を決定するための基準特性情報を

変更する特性変更手段
を備えるように構成される。

【００１７】
　このような車両位置検出装置では、車両の横方向位置の決定に用いられるべき磁気マー
カの発生磁界の特性を表す基準特性情報を変更できるようになる。このように基準特性情
報を変更して、実際に車両の横方向位置の決定に用いられるべき基準特性情報を、時間的
または位置的に変化する実際に道路上に敷設さ た磁気マーカの発生磁界の特性に近づけ
ることが可能となる。
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通信ユニットを利用して車両の外部から受信し

する

３

４

する
通信ユニットを利用して

車両の外部から受信し取得する特性取得手段と、該基準特性情報を
と

れ



【００１８】
　また、上記特性変更手段は、当該基準特性情報そのものを新たな基準特性情報に変更し
ても、基準特性情報を補正するものであってもよい
【００１９】
　上記特性取得手段は、例えば、請求項 に記載されるように、車両の外部から無線送信
される基準特性情報を受信する特性受信手段を有するように構成することができる。
　車両の横方向位置検出に用いられるべき磁気マーカの発生磁界の特性を表す基準特性情
報を変更するに際して、できるだけ車両外部のインフラを使用しないようにできるという
観点から、本発明は、請求項 に記載されるように、

上記特性変更手段は
、複数種類の磁気マーカに対応した複数の基準特性情報を記憶した記憶手段と、該記憶手
段に記憶された複数の基準特性情報から上記車両の横方向位置の決定に用いられるべき基
準特性情報を選択する特性選択手段とを有し、上記車両の横方向位置の決定に用いられる
基準特性情報を上記特性選択手段にて選択された情報に変更するように構成することがで
きる。
【００２０】
　このような車両位置検出装置では、記憶手段に記憶された複数の基準特性情報から、特
性選択手段にて上記車両の横方向位置検出に用いられるべき基準特性情報が選択される。
従って、車両の横方向位置検出に用いられるべき基準特性情報を車両の外部から取得する
必要がない。
　この特性選択手段は、車両の乗員からの指示に基づいて当該基準特性情報を選択するよ
うに構成することができる。また、この特性選択手段は、上述したような温度条件や、車
両の走行位置の条件などの所定の条件に基づいて当該基準情報を選択するように構成する
こともできる。特に、車両の走行位置の条件に基づいて当該特性を表す情報を選択できる
という観点から、本発明は、請求項 に記載されるように、上記車両位置検出装置におい
て、上記記憶手段は、複数の基準特性情報を対応した種類の磁気マーカの敷設領域に対応
付けて記憶し、上記特性選択手段は、車両の走行位置を取得する車両走行位置取得手段を
有し、該車両走行位置取得手段にて取得された車両の走行位置が異なる種類の磁気マーカ
の敷設領域内となったときに、該敷設領域に対応した基準特性情報を上記記憶手段に記憶
された複数の基準特性情報から選択するように構成することができる。
【００２１】
　このような車両位置検出装置では、道路に敷設される磁気マーカの発生磁界の特性が位
置的に異なっていても、車両の走行位置に実際に敷設された磁気マーカの発生磁界の特性
を表す基準特性情報を用いて車両の横方向位置検出が可能となる。
　車両の横方向位置検出に用いられる基準特性情報の変更について、車両の外部から指令
することができるという観点から、本発明は、請求項 に記載されるように、上記車両位
置検出装置において、上記特性選択手段は、上記車両の横方向位置の決定に用いられるべ
き基準特性情報を指定する指定情報を 車両の外部から 取得
する指定情報取得手段を有し、該指定情報取得手段にて取得された指定情報にて特定され
る基準特性情報を上記記憶手段に記憶された複数の基準特性情報から選択するように構成
することができる。
【００２２】
このような車両位置検出装置では、磁気マークの発生磁界の特性が変わる地点ごとに道路
側から上記指定情報を車両に対して送るようにすれば、実際に敷設される磁気マーカの発
生磁界の特性を表す基準特性情報を用いて車両の横方向位置検出を行うことができるよう
になる。
上記指定情報取得手段は、路車間通信にて車両の外部から当該指定情報を取得することも
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６ 車両に搭載され、道路上の所定のコ
ースに沿って敷設された磁気マーカから発生される磁界を検出し、磁気マーカの発生磁界
の特性を表す基準特性情報とその検出された磁界に基づいて当該車両の道路における横方
向位置を決定するようにした車両位置検出装置において、上記車両の道路における横方向
位置を決定するための基準特性情報を変更する特性変更手段を備え、

７

８

通信ユニットを利用して 受信し



、更に、検出される磁界に指定情報を含めることによって当該指定情報を取得することも
できる。
【００２３】
　更に、本発明は、請求項 乃至 に記載されるように、基準特性情報の変更と、道路
に敷設された磁気マーカの発生磁界の特性に対応した補正情報を加味して車両の横方向位
置を演算することの双方により、更に、正確な車両の横方向位置を検出できるようになる
。
【００２４】
【発明の実施の形態】
以下、本発明の実施の形態を図面に基づいて説明する。
本発明の実施の一形態に係る車両位置検出装置は、例えば、図１に示すように構成される
。
図１において、車両の搭載された車両位置検出装置は、制御ユニット（ＥＣＵ）１０、磁
気センサ１２、温度センサ１４、マニュアルスイッチ１６、通信ユニット２０、メモリユ
ニット２５及び外部記憶装置３５を有している。磁気センサ１０は、道路上の所定コース
に沿って所定間隔に敷設された各磁気マーカから発生される磁界を検出する。温度センサ
１４は、例えば、車体底部に設置され、路上の外気温を検出する。上記磁気センサ１２及
び温度センサ１４からの各検出信号は、制御ユニット（ＥＣＵ）１０に供給される。
【００２５】
メモリユニット２５には、磁気マーカの発生磁界の特性を表す基準特性情報、例えば、磁
気マーカから発生される磁界の磁束密度分布を表す基準マップが格納されている。各磁気
マーカから発生される磁界は、図２に示すような垂直磁束密度分布と図３に示すような水
平磁束密度分布を有している。この垂直磁束密度分布は、垂直磁束密度Ｇ v と磁気マーカ
からの距離ｙ v との関係ｙ v ＝ｆ（Ｇ v ）を表す。水平磁束密度分布は、水平磁束密度Ｇ
h と磁気マーカからの距離ｙ h との関係ｙ h ＝ｇ（Ｇ h ）を表す。そこで、メモリユニッ
ト２５に格納される磁束密度分布を表す基準マップは、磁気マーカからの距離ｙと垂直磁
束密度Ｇ v 及び水平磁束密度Ｇ h との関係ｙ＝Ｆ（ｆ（Ｇ v ）、ｇ（Ｇ h ））を表す。即
ち、磁気センサ１２にて検出された磁界の垂直磁束密度Ｇ v 成分と水平磁束密度Ｇ h 成分
に対応した磁気マーカからの距離ｙが上記基準マップを参照することにより特定できる。
【００２６】
各磁気マーカの発生磁界の特性は温度によって変動するが、上記磁束密度分布を表す基準
マップは、所定の温度、例えば、２５℃での特性を表したものとする。
メモリユニット２５には、更に、上記磁束密度分布の温度依存性に基づいた補正係数ｋ（
Ｔ）マップが格納されている。この補正係数ｋ（Ｔ）マップは、磁気マーカに用いられる
磁性体 ( フェライト系、ＮｄＦｅＢｒ系など ) によって異なるが、例えば、図４に示すよ
うな温度特性Ｑを有する。即ち、この補正係数ｋ（Ｔ）マップでは、上記基準マップの温
度条件となる上記所定温度 ( 例えば、２５℃ ) で補正係数値ｋ（２５℃）が「１」となり
、磁気マーカから発生する磁界の磁束密度分布の温度に応じた変化に対応した温度特性Ｑ
を有する。
【００２７】
外部記憶装置３５には、例えば、ＣＤ－ＲＯＭ３６がセットされる。このＣＤ－ＲＯＭ３
６には、道路上に敷設された複数タイプ（例えば、通常道路用、橋梁部用、新タイプ、旧
タイプなど）の磁気マーカから発生される磁界の磁束密度分布を表す複数の基準マップが
その敷設領域に対応付けられて記憶されている。なお、ＣＤ－ＲＯＭ３６に格納される各
磁束密度分布は、上記所定温度 ( 例えば、２５℃ ) における磁束密度分布である。
【００２８】
制御ユニット（ＥＣＵ）１０には、ナビゲーションシステム３０が接続され、ナビゲーシ
ョンシステム３０から制御ユニット（ＥＣＵ）１０に対して車両の走行位置の情報が提供
される。
以下、上記のように構成された車両位置検出装置の動作について説明する。
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まず、所定のコースに沿って磁気マーカが所定間隔にて敷設された道路を車両が走行する
際に上記のように構成された車両位置検出装置が起動されると、制御ユニット（ＥＣＵ）
１０は、ナビゲーションシステム３０から車両の位置を取得し、その位置を含む領域に敷
設された磁気マーカの磁束密度分布を表す基準マップを外部記憶装置３５から取得する。
そして、この外部記憶装置３５から取得された基準マップが車両の横方向位置演算に用い
られるべき基準マップとしてメモリユニット２５に格納される。
【００２９】
この状態で、上記制御ユニット（ＥＣＵ）１０は、例えば、図５に示す手順に従って当該
車両の横方向位置を演算する。この制御ユニット（ＥＣＵ）１０から出力される車両の横
方向位置は、例えば、当該車両の操舵制御に利用される。
図５において、ナビゲーションシステム３０から位置情報が取得される（Ｓ１）。この取
得された位置情報が前回取得された位置情報と比較される（Ｓ２）。この比較結果に基づ
いて、基準マップを変更するか否かが判定される（Ｓ３）。この基準マップの変更の要否
は、具体的には、今回取得した位置と前回取得した位置が同じ種類の磁気マーカの敷設領
域に含まれるか否かに基づいて判定される。
【００３０】
基準マップの変更を要しないと判定された場合（Ｓ３においてＮＯ）、磁気センサ１２に
て検出される磁界の垂直磁束密度Ｇ v 成分が所定レベル以上であるか否かが判定される（
Ｓ５）。これは、車両が道路に敷設した磁気マーカに近づいたか否かを判定するためのも
のである。上記検出される垂直磁束密度Ｇ v 成分が所定値に達しない場合、上述した処理
（Ｓ１、Ｓ２、Ｓ３、Ｓ５）が繰り返し実行される。
【００３１】
車両が走行して磁気マーカに近づき、検出される垂直磁束密度Ｇ v 成分が所定値以上にな
ったと判定されると（Ｓ５Ｓにおいて、ＹＥＳ）、更に、この垂直磁束密度Ｇ v 成分ばピ
ーク値となるか否かが判定される（Ｓ６）。そして、車両が磁気マーカに最も接近して検
出される垂直磁束密度Ｇ v 成分がピーク値に達すると（Ｓ６において、ＹＥＳ）、磁気セ
ンサ１２からの検出磁界、具体的には、その垂直磁束密度Ｇ v 成分と水平磁束密度Ｇ h 成
分が取得される（Ｓ７）。
【００３２】
更に、その時点での温度センサ１４からの検出温度Ｔが取得される（Ｓ７）。この検出温
度が取得されると、メモリユニット２５に格納された補正係数ｋ（Ｔ）マップ ( 図４参照
) から、検出温度Ｔに対応した補正係数値ｋ（Ｔ）が決定される（Ｓ９）。
その後、メモリユニット２５に格納された基準マップを参照して、検出磁界（垂直磁束密
度Ｇ v 、水平磁束密度Ｇ h ）に対応した距離ｙ＝Ｆ（ｆ（Ｇ v ）、ｇ（Ｇ h ））が取得さ
れる。更に、上記補正係数値ｋ（Ｔ）に基づいて補正値ｙｃ＝ｋ（Ｔ）・Ｆ（ｆ（Ｇ v ）
、ｇ（Ｇ h ））が演算され、この補正値ｙｃに基づいて車両の道路における横方向位置が
演算される（Ｓ１０）。この演算された車両の横方向位置が例えば、操舵制御系に出力さ
れる（Ｓ１１）。以後、上述した処理（Ｓ１、Ｓ２、Ｓ３、Ｓ５，Ｓ６～Ｓ１１）が繰り
返し実行される。
【００３３】
上記の処理が繰り返し実行される過程で、今回取得した位置情報と前回取得した位置情報
に基づいて、基準マップを変更すべきであると判定されると（Ｓ３において、ＹＥＳ）、
今回取得した位置情報にて特定される車両の走行位置を含む敷設領域に対応付けられた基
準マップが外部記憶装置３５から読み出される。そして、その読み出された基準マップが
メモリユニット２５に格納されることにより、車両の横方向位置演算に用いられるべき基
準マップの変更が行われる（Ｓ４）。その後、磁気センサ１２からの検出磁界（垂直磁束
密度 v ）のピーク値を検出するごとに（Ｓ５、Ｓ６）、上述した処理と同様の処理（Ｓ７
～Ｓ１０）が実行されて、車両の横方向位置が演算される。
【００３４】
上記のように、図５に示す手順に従った制御ユニット ( ＥＣＵ ) １０での処理により、車
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両が走行する過程で、敷設される磁気マーカの種類が変更されるごとに、車両の横方向位
置演算に用いられる基準マップが変更されると共に、この基準マップを参照して検出磁界
に対応した磁気マーカからの距離ｙが得られるごとに、その距離ｙが補正係数マップｋ（
Ｔ）に基づいて決定される検出温度に対応した補正係数に基づいて補正される。そして、
その補正値ｙｃを用いて車両の横方向位置が演算される。従って、道路に敷設される磁気
マーカの発生磁界の特性が、磁気マーカの種類に応じて変化しても、また、温度によって
変化しても、より正確な車両の横方向位置が検出できるようになる。
【００３５】
なお、単一の種類の磁気マーカが道路に敷設されていることが予め判っている場合には、
図５に示す手順に従った処理において、ステップＳ１からステップＳ４までの処理は省く
ことができる。
また、上記車両位置検出装置は、図１に示すように、通信ユニット２０を備えている。こ
の通信ユニット２０は、車両の外部に設けられた通信設備との間でデータ通信を行うもの
である。この通信ユニット２０を用いて、上述した車両の横方向位置演算に用いられるべ
き磁気マーカの発生磁界の特性を表す基準マップの指定を受けることができる。この場合
、ナビゲーションシステム３０から位置情報を取得する必要がない。
【００３６】
このように通信ユニット２０にて基準マップの指定を受ける例では、車両が走行する道路
は、例えば、図７に示すようになっている。即ち、道路は車線Ｌ１及びＬ２を有しており
、特に、車線Ｌ２に設定された所定コースに沿って磁気マーカが敷設されている。領域Ｅ
A にはタイプＡの磁気マーカ５０ａが敷設され、領域Ｅ B にはタイプＢの磁気マーカ５０
ｂが敷設され、更に、領域Ｅ C にはタイプＣの磁気マーカ５０ｃが敷設されている。そし
て、領域Ｅ A と領域Ｅ B との境界部にはビーコン波送信装置１００が設置されると共に、
領域Ｅ B と領域Ｅ C との境界部にはビーコン波送信装置１０２が設置されている。
【００３７】
ビーコン波送信装置１００は、領域Ｅ A に敷設されたタイプＡの磁気マーカ５０ａの指定
情報を含むビーコン波を送信している。また、ビーコン波送信装置１０２は、領域Ｅ B に
敷設されたタイプＢの磁気マーカ５０ｂの指定情報を含むビーコン波を送信している。
このような道路を走行する車両Ｖに搭載された車両位置検出装置における外部記憶装置３
５は、タイプＡの磁気マーカ５０ａの発生磁界の特性を表す基準マップ、タイプＢの磁気
マーカ５０ｂの発生磁界の特性を表す基準マップ及びタイプＣの磁気マーカ５０ｃの発生
磁界の特性を表す基準マップを格納している。そして、この車両位置検出装置における制
御ユニット（ＥＣＵ）１０は、車両Ｖが車線Ｌ２の領域Ｅ C 、領域Ｅ B 、領域Ｅ A を順次
走行する過程で、例えば、図６に示す手順に従って処理を行う。
【００３８】
車両Ｖが領域Ｅ C を走行してい間、外部記憶装置３５から読み出されたタイプＣの磁気マ
ーカ５０ｃの発生磁界の特性に対応した基準マップがメモリユニット２５に格納されてい
る。そして、前述したように磁気マーカ５０ｃからの発生磁界のピーク値を検出するごと
に、このメモリユニット２５に格納された基準マップを参照して車両Ｖの横方向位置が演
算される。
【００３９】
その過程で、図６に示すように、通信ユニット２０にて基準マップの指定情報を含むビー
コン波が受信されたか否かが判定される（Ｓ２１）。その受信がなされていない場合、図
５に示すステップＳ５～Ｓ１１に従ってメモリユニット２５に格納される基準マップを用
いて車両Ｖの横方向位置を演算する横方向位置検出処理Ｐ１００が繰り返し実行される。
そして、車両Ｖが領域Ｅ C と領域Ｅ B の境界部に到達して、通信ユニット２０にてビーコ
ン波送信装置１０２から送信されるビーコン波を受信すると（Ｓ２１においてＹＥＳ）、
その受信したビーコン波に含まれるタイプＢの磁気マーカ５０ｂの指定情報が取得される
。
【００４０】
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すると、この取得された指定情報に基づいて、制御ユニット（ＥＣＵ）１０は、タイプＢ
の磁気マーカ５０ｂの発生磁界の特性に対応した基準マップを外部記憶装置３５から読み
出し、その基準マップをメモリユニット２５に格納する（Ｓ２２）。その結果、車両Ｖの
横方向位置の演算にて使用すべき基準マップが変更される。以後、基準マップの指定情報
を含むビーコン波の受信がない状態（Ｓ２１においてＮＯ）で、繰り返し実行される横方
向位置検出処理Ｐ１００では、この新たにメモリユニット２５に格納されたＢタイプの磁
気マーカ５０ｂに対応した基準マップを用いて車両Ｖの横方向位置が演算される。
【００４１】
更に、車両Ｖが進行して車線Ｌ２の領域Ｅ B と領域Ｅ A との境界部に到達すると、通信ユ
ニット２０にてビーコン波送信装置１００から送信されるビーコン波が受信される（Ｓ２
１においてＹＥＳ）。すると、その受信したビーコン波に含まれるタイプＡの磁気マーカ
５０ａの指定情報が取得した制御ユニット（ＥＣＵ）１０は、その取得した指定情報に基
づいて、上述した場合と同様に、タイプＡの磁気マーカ５０ａに対応した基準マップを外
部記憶装置３５から読み出してメモリユニット２５に格納する（Ｓ２２）。その結果、領
域Ｅ B から領域Ｅ A に進入した車両Ｖの横方向位置は、タイプＡの磁気マーカ５０ａの発
生磁界の特性に対応した磁気マップを用いて演算される（Ｐ１００）。
【００４２】
上述した例によれば、各タイプの磁気マーカが敷設された領域に車両が到達するごとに、
受信されるビーコン波に含まれる指定情報に基づいて、車両の横方向位置演算に使用すべ
き基準マップが、その領域に敷設された磁気マーカの発生磁界の特性に対応した基準マッ
プに変更されるようになる。そのため、道路に敷設される磁気マーカのタイプが変更され
ても、常にその変更された磁気マーカの発生磁界の特性にあった基準マップを用いて車両
の横方向位置が演算されるようになる。
【００４３】
なお、上記車両位置検出装置には、図１に示すように、制御ユニット（ＥＣＵ）１０に接
続されたマニュアルスイッチ１６が設けられている。このマニュアルスイッチ１６を車両
の乗員が操作して、車両の横方向位置の演算に用いられるべき基準マップを選択するよう
にしてもよい。この場合、例えば、車両が橋梁部にさしかかったときに、乗員がこのマニ
ュアルスイッチ１６を操作して橋梁部に敷設された磁気マーカの発生磁界の特性にあった
基準マップを指定すると、その指定された基準マップが外部記憶装置３５から読み出され
てメモリユニット２５に格納される。また、車両が橋梁部から通常の道路に進入する際に
、乗員がマニュアルスイッチ１６を操作して通常の道路に敷設された磁気マーカの発生磁
界の特性にあった基準マップを指定すると、その指定された基準マップが外部記憶装置３
５から読み出されてメモリユニット２５に格納される。
【００４４】
この場合も、道路に敷設された磁気マーカの種類が位置的に変更されても、マニュアルス
イッチ１６の操作によって、車両の横方向位置の演算に用いられるべき基準マップを当該
変更された磁気マーカの発生磁界の特性にあった基準マップに変更することができる。
前述した各例では、車両の横方向位置の演算に使用すべき基準マップを車両の走行する位
置に設置された磁気マーカの発生磁界の特性にあったものに変更するようにしたが、本発
明は、このような実施の形態に限定されない。例えば、所定の種類の磁気マーカの発生磁
界の特性に対応した基準マップをマスタ基準マップとしてメモリユニット２５に格納した
状態において、車両の走行位置に設置される磁気マーカの種類が変わるごとに、その磁気
マーカの発生磁界の特性とマスタ基準マップに対応した磁気マーカの発生磁界の特性との
差に基づいた補正情報を車両位置検出装置に提供するようにすることもできる。この場合
、マスタ基準マップと、提供された補正情報及び検出磁界に基づいて車両の横方向位置が
演算される。
【００４５】
また、この補正情報は、外部記憶装置３５に対応する磁気マーカの敷設領域に対応付けて
格納しておき、車両の検出位置に基づいて外部記憶装置３５から読み出すうようにしても
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、また、通信ユニット２０にて受信した指定情報に基づいて外部記憶装置３５から読み出
すようにしてもよい。
更に、この補正情報は、マスタ基準マップから得られる情報を補正するためのものであっ
ても、磁気センサ１２からの検出磁界を補正するためのものであっても、車両の横方向位
置を演算する過程で得られる情報を補正するためのものであっても、更に、マスタ基準マ
ップ及び検出磁界から演算される車両の横方向位置を最終的に補正するためのものであっ
てもよい。
【００４６】
また、上記基準マップや補正情報は、通信ユニット２０にて車両の外部から受信するよう
にしてもよい。
更に、上記基準マップ、補正情報、基準マップや補正情報を指定する指定情報等は、路上
に設けた通信設備から受信する ( 路車間通信 ) 以外に、ＦＭ多重放送、インターネット、
携帯電話を利用したナビゲーションシステム、配車システムなどを利用して受信するよう
に構成することも可能である。
【００４７】
また更に、上記基準マップや補正情報は、外部記憶装置３５から制御ユニット（ＥＣＵ）
１０に提供する構成のほか、ナビゲーションシステムの地図情報を格納した記憶媒体（Ｃ
Ｄ－ＲＯＭやＤＶＤ－ＲＯＭ）格納しておき、位置情報と共にナビゲーションシステムか
ら制御ユニット（ＥＣＵ）１０に提供することもできる。
【００４８】
更に、上述した例では、磁気マーカの発生磁界の特性を表す基準特性情報として磁界と距
離との関係を表した基準マップを用いたが、当該特性を表す演算式（例えば、ｙ＝Ｆ（ｆ
（Ｇ v ）、ｇ（Ｇ h ）））を基準特性情報として用いることも可能である。
前述した例では、温度補正に関する補正係数ｋ ( Ｔ ) マップは、固定的に設けられていた
が、温度特性が異なる複数種類の磁気マーカが道路に敷設される場合には、上述した基準
マップや補正情報と同様に、上記補正係数ｋ（Ｔ）マップを車両が走行する位置に設置さ
れた磁気マーカの種類に応じて変更することもできる。
【００４９】
なお、磁気マーカの温度を直接測定測し、その測定温度を路車間通信によって通信ユニッ
ト２０を介して車両位置検出装置に提供することもできる。
上記例において、図５に示すステップＳ９での処理及び補正係数ｋ（Ｔ）マップが補正情
報取得手段に対応し、ステップＳ１０での処理が位置演算手段 ( 第一の手段、第二の手段
) に対応する。温度センサ１４が温度情報取得手段 ( 温度検出手段 ) に対応し、上記ステ
ップＳ９での処理が温度依存補正情報決定手段に対応する。
【００５０】
図５に示すステップＳ１～Ｓ４での処理が特性変更手段に対応する。通信ユニット２０が
基準特性情報を車両の外部から取得する特性取得手段（特性受信手段）に対応する。
更に、外部記憶装置３５が記憶手段に対応し、ステップＳ１～Ｓ４での処理が特性選択手
段に対応する。また、マニュアルスイッチ１６も特性選択手段に対応する。
【００５１】
ステップＳ１での処理が車両走行位置取得手段に対応し、通信ユニット２０が指定情報指
定手段に対応する。
【００５２】
【発明の効果】
　以上、説明してきたように、請求項１乃至 記載の本願発明によれば、道路に敷設され
る磁気マーカの発生磁界の特性が時間的、位置的に変化しても、その変化した特性に対応
した補正情報を加味して車両の道路における横方向位置が決定される。その結果、道路に
敷設された磁気マーカの発生磁界の特性が、時間的、位置的に変化しても、常により正確
に車両の横方向位置が検出できるようになる。
【００５３】
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　また、請求項 乃至 記載の本願発明によれば、基準特性情報を変更して、実際に車
両の横方向位置の決定に用いられるべき基準特性情報を、時間的、位置的に変化する実際
に道路上に敷設さ た磁気マーカの発生磁界の特性に近づけることが可能となる。その結
果、磁気マーカの発生磁界の特性が、時間的、位置的に変化しても、常により正確に車両
の横方向位置が検出できるようになる。
【図面の簡単な説明】
【図１】本発明の実施の一形態に係る車両位置検出装置の構成例を示すブロック図である
。
【図２】磁気マーカの垂直磁束密度分布特性の例を示す図である。
【図３】磁気マーカの水平磁束密度分布特性の例を示す図である。
【図４】補正係数マップの例を示す図である。
【図５】制御ユニットでの処理の手順の例を示すフローチャートである。
【図６】制御ユニットでの処理の手順の他の例を示すフローチャートである。
【図７】車両位置検出装置を搭載する車両が走行する道路の状況の例を示す図である。
【符号の説明】
１０　制御ユニット（ＥＣＵ）
１２　磁気センサ
１４　温度センサ
１６　マニュアルスイッチ
２０　通信ユニット
２５　メモリユニット
３０　ナビゲーションシステム
３５　外部記憶装置
３６　ＣＤ－ＲＯＭ
５０ａ、５０ｂ、５０ｃ　磁気マーカ
１００、１０２　ビーコン波送信装置
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【 図 １ 】

【 図 ２ 】

【 図 ３ 】

【 図 ４ 】

【 図 ５ 】 【 図 ６ 】
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【 図 ７ 】
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