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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　測位衛星から測位信号を受信して自車両の自車位置を取得する自車位置取得手段と、
　道路地図情報を格納する記憶手段と、
　前記自車位置取得手段で取得した前記自車位置に基づき前記記憶手段に格納されている
道路地図情報を参照して走行車線を推定する走行車線推定手段と、
　前記自車両の走行状態を検出する走行状態検出手段と、
　前記自車位置取得手段で取得した前記自車位置と前記走行状態検出手段で検出した走行
状態をフィルタ処理して前記自車位置取得手段で取得した前記自車両の位置情報の誤差範
囲を設定する誤差範囲演算手段と、
　前記誤差範囲演算手段で演算した前記誤差範囲が前記走行車線推定手段で推定した前記
走行車線内に収まっている場合、前記自車位置の情報は信頼度が高いと判定する信頼度判
定手段と
を備える車両の走行車線特定装置において、
　前記信頼度判定手段で前記自車位置の情報は信頼度が高いと判定した場合、前記自車両
が走行する車線の左右を区画する区画線の区画線種を認識する区画線種認識手段と、
　前記区画線種認識手段で認識した前記区画線種と前記走行車線の道路地図情報上に記憶
されている区画線種とを比較する区画線種比較手段と、
　前記自車位置の時間変化から該自車位置の進行方位を求める進行方位演算手段と、
　前記進行方位演算手段で求めた前記進行方位と前記自車位置の道路地図情報上に記憶さ
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れている車線方位とを比較する方位比較手段と、
　前記区画線種比較手段で、前記区画線種認識手段で認識した前記区画線種と前記走行車
線の道路地図情報上に記憶されている区画線種とが一致していると判定され、且つ前記方
位比較手段で前記進行方位と前記車線方位とが一致していると判定された場合、前記自車
位置に基づいて設定した前記走行車線は前記自車両の走行車線であると特定する走行車線
特定手段と
を更に有することを特徴とする車両の走行車線特定装置。
【請求項２】
　前記走行状態検出手段で検出した走行状態に基づき算出した前記自車両の走行軌跡から
道路形状を取得する道路形状取得手段と、
　前記道路形状取得手段で取得した前記道路形状を前記自車位置周辺の道路地図情報にマ
ッチングさせて一致する道路形状があるか否かを調べる道路形状比較手段と
を更に有し、
　前記走行車線特定手段は、前記区画線種比較手段で前記区画線種認識手段で認識した前
記区画線種と前記走行車線の道路地図情報上に記憶されている区画線種とが一致していな
いと判定され、且つ、前記道路形状比較手段で一致する道路形状が検出された場合、当該
道路形状を有する車線を前記自車両の走行車線と特定する
ことを特徴とする請求項１記載の車両の走行車線特定装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、測位衛星からの位置情報に基づき取得した自車位置の走行車線が、実際に自
車両が走行している走行車線か否かを特定する車両の走行車線特定装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来、自車両に搭載されているカーナビゲーションシステムでは、測位衛星（ＧＰＳ衛
星を含むＧＮＳＳ(Global Navigation Satellite System ）衛星）から受信した位置情報
に基づき、自車両の位置（自車位置）及び進行方位を取得し、道路地図情報とのマッチン
グにより、進行方向直近の車線中央の位置情報と道路方位角を取得する。そして、自車両
を車線の中央に沿って走行するように自動運転の操舵制御を行う電波航法が知られている
。
【０００３】
　しかし、上述した電波航法では、道路周辺の建物や気象条件等が原因で測位衛星からの
受信精度が低下した場合に、車両位置情報に含まれる誤差が拡大し、安定した自動運転に
よる操舵制御を継続させることが困難になる場合がある。これに対処するに、例えば特許
文献１（特開２０１１－２３２４号公報）には、車両の位置情報に含まれる誤差分散を、
カルマンフィルタを用いて推定する技術が開示されている。
【０００４】
　すなわち、同文献には測位受信機、角速度センサ及び車速センサ等からの情報に基づい
て求めた自車位置、誤差分散、及び地図データを用いて、自車位置周辺の各道路データに
マップマッチングを行い、その候補点のうち、最も尤度の高い候補点を地図上の自車位置
として選定し、この地点を中心として誤差共分散行列から信頼性を判定する誤差楕円を、
存在確率（９５[％]、９９．７[％]等）に応じて設定する。そして、この誤差楕円が走行
車線内に収まっている場合、自車両は走行車線に上述した存在確率で存在していると判定
する。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００５】
【特許文献１】特開２０１１－２３２４号公報
【発明の概要】
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【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　ところで、カルマンフィルタにて生成する誤差楕円は、正規分布（ガウス分布）に従い
、推定誤差が最小になる自車位置の範囲を推定するものであり、最も尤度の高い候補点を
自車位置の中心値として推定する。従って、誤差楕円の半径が小さければ高い確率で自車
位置を推定することができる。
【０００７】
　しかし、測位衛星からの位置情報には誤差が含まれているため、最も尤度の高い候補点
が実際の自車位置に対してオフセットしている場合も考えられる。従って、最も尤度の高
い候補点を中心として生成した誤差楕円の半径が小さく、それが走行車線内に収まってい
るとしても、果たして、その走行車線は自車両が目標進行路として設定した走行車線であ
るかどうかを確定することはできない。
【０００８】
　そのため、自動運転において常に安定した操舵制御を継続させようとした場合には、誤
差楕円が収まっている走行車線は、果たして、自車両の目標進行路として設定した走行車
線であるか否かを常に検証し、特定する必要がある。
【０００９】
　本発明は、上記事情に鑑み、測位衛星からの位置情報に基づいて設定した自車位置の誤
差範囲が走行車線内に収まっている場合であっても、当該走行車線が自車両の目標進行路
として設定した走行車線であることを確実に特定することができ、自動運転を安定した状
態で継続させることのできる車両の走行車線特定装置を提供することを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【００１０】
　本発明は、測位衛星から測位信号を受信して自車両の自車位置を取得する自車位置取得
手段と、道路地図情報を格納する記憶手段と、前記自車位置取得手段で取得した前記自車
位置に基づき前記記憶手段に格納されている道路地図情報を参照して走行車線を推定する
走行車線推定手段と、前記自車両の走行状態を検出する走行状態検出手段と、前記自車位
置取得手段で取得した前記自車位置と前記走行状態検出手段で検出した走行状態をフィル
タ処理して前記自車位置取得手段で取得した前記自車両の位置情報の誤差範囲を設定する
誤差範囲演算手段と、前記誤差範囲演算手段で演算した前記誤差範囲が前記走行車線推定
手段で推定した前記走行車線内に収まっている場合、前記自車位置の情報は信頼度が高い
と判定する信頼度判定手段とを備える車両の走行車線特定装置において、前記信頼度判定
手段で前記自車位置の情報は信頼度が高いと判定した場合、前記自車両が走行する車線の
左右を区画する区画線の区画線種を認識する区画線種認識手段と、前記区画線種認識手段
で認識した前記区画線種と前記走行車線の道路地図情報上に記憶されている区画線種とを
比較する区画線種比較手段と、前記自車位置の時間変化から該自車位置の進行方位を求め
る進行方位演算手段と、前記進行方位演算手段で求めた前記進行方位と前記自車位置の道
路地図情報上に記憶されている車線方位とを比較する方位比較手段と、前記区画線種比較
手段で、前記区画線種認識手段で認識した前記区画線種と前記走行車線の道路地図情報上
に記憶されている区画線種とが一致していると判定され、且つ前記方位比較手段で前記進
行方位と前記車線方位とが一致していると判定された場合、前記自車位置に基づいて設定
した前記走行車線は前記自車両の走行車線であると特定する走行車線特定手段とを更に有
する。
【発明の効果】
【００１１】
　本発明によれば、区画線種認識手段で認識した走行車線の左右を区画する区画線の線種
と、走行車線の道路地図情報上に記憶されている区画線種とが一致し、且つ測位衛星から
測位信号に基づき設定した自車両の自車位置の時間変化から求めた自車位置の進行方位と
自車位置の道路地図情報上に記憶されている車線方位とが一致している場合、自車位置に
基づいて設定した走行車線は自車両の走行車線であると特定するようにしたので、自車位
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置の誤差範囲が走行車線内に収まっている場合であっても、当該走行車線が自車両の目標
進行路として設定した走行車線であることをより確実に確定させることができ、自動運転
を安定した状態で継続させることができる。
【図面の簡単な説明】
【００１２】
【図１】ナビゲーション装置の概略構成図
【図２】自車位置誤差算出ルーチンを示すフローチャート
【図３】カルマンフィルタ演算サブルーチンを示すフローチャート
【図４】自車走行車線特定ルーチンを示すフローチャート（その１）
【図５】自車走行車線特定ルーチンを示すフローチャート（その２）
【図６】（ａ）は測位した自車位置の誤差楕円を示す説明図、（ｂ）は誤差楕円の長径が
走行車線からはみ出している状態を示す説明図、（ｃ）は誤差楕円が走行車線内にある状
態を示す説明図
【図７】自車両の走行している車線に対して誤差楕円の中心が隣接する車線に検出された
状態を示す説明図
【図８】自車両の走行している車線に対して誤差楕円の中心が対向車線に検出された状態
を示す説明図
【図９】自車両の走行時のカーブ曲率から誤差楕円の中心が走行車線上にあるか否かを判
定する状態を示す説明図
【発明を実施するための形態】
【００１３】
　以下、図面に基づいて本発明の一実施形態を説明する。図１の符号１は車両（自車両、
図６参照）Ｍに搭載されているナビゲーション装置であり、ナビゲーション制御ユニット
（ナビ＿ＥＣＵ）１１を有している。このナビ＿ＥＣＵ１１はマイクロコンピュータを主
体に構成され、周知のＣＰＵ、ＲＯＭ、ＲＡＭ、及び不揮発性メモリ等を有しており、Ｒ
ＯＭにはＣＰＵが実行する各種プログラムや固定データ等が記憶されている。
【００１４】
　又、このナビ＿ＥＣＵ１１はロケータ機能として、誤差範囲演算手段としてのカルマン
フィルタ演算部１１ａ、自車走行車線特定演算部１１ｂを備えている。尚、ナビ＿ＥＣＵ
１１にはロケータ機能以外に、目的地まで自車両Ｍを誘導する誘導機能を有しているが、
この誘導機能は周知であるため、ここでの説明は省略する。
【００１５】
　このナビ＿ＥＣＵ１１の入力側に、自車両Ｍが実際に走行している走行車線を特定する
ために必要とするパラメータを取得するセンサ類として、前方認識手段としてのカメラユ
ニット１２、自車両Ｍに作用する加速度Ｇを検出する加速度センサ１３、各車輪の回転数
から車輪速を検出する車輪速センサ１４、自車両Ｍに作用する角速度を検出するジャイロ
センサ１５、ＧＰＳ衛星を代表とするＧＮＳＳ(Global Navigation Satellite System)衛
星からの測位信号を受信して自車両Ｍの位置情報を取得する自車位置取得手段としてのＧ
ＮＳＳ受信機１６等が接続されている。尚、各センサ１３～１５が、本発明の走行状態検
出手段に対応している。
【００１６】
　又、カメラユニット１２は、メインカメラ１２ａとサブカメラ１２ｂからなるステレオ
カメラと、画像処理ユニット（ＩＰＵ）１２ｃとを有し、両カメラ１２ａ，１２ｂで撮像
した自車両Ｍ前方の走行環境情報をＩＰＵ１２ｃにて所定に画像処理してナビ＿ＥＣＵ１
１へ出力する。
【００１７】
　又、このナビ＿ＥＣＵ１１に高精度道路地図データベース１７が接続されている。この
高精度道路地図データベース１７はＨＤＤ等の大容量記憶手段に設けられており、高精度
な道路地図情報（ダイナミックマップ）が記憶されている。高精度道路地図情報としては
、車線幅データを格納する車線幅データベース、車線中央位置座標データを格納する車線
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中央データベース、及び車線の進行方位角データを格納する車線方位角データベース等が
ある。
【００１８】
　更に、ナビ＿ＥＣＵ１１の出力側に操舵制御部２１が接続されている。この操舵制御部
２１は、自動運転の操舵制御において、ナビ＿ＥＣＵ１１からの自車位置情報に基づき、
自車両Ｍを、目的地まで誘導させるために設定する目標進行路に沿って走行させるために
、電動パワーステアリング（ＥＰＳ）モータに対する操舵トルクを制御するものである。
【００１９】
　ところで、ＧＮＳＳ受信機１６で受信する自車位置情報は所定誤差を含んでおり、ナビ
＿ＥＣＵ１１は、この誤差範囲が走行車線内に収まっているか否かを調べ、走行車線内に
収まっている場合、自車両Ｍは走行車線内をはみ出すことなく走行していると推定する。
そのため、自動運転の操舵制御時において、ナビ＿ＥＣＵ１１のカルマンフィルタ演算部
１１ａは、加速度センサ１３で検出した加速度、車輪速センサ１４で検出した車輪速、ジ
ャイロセンサ１５で検出した角速度や方位角、及び、ＧＮＳＳ受信機１６で取得した自車
位置情報の候補点を取り込む。
【００２０】
　そして、これらに含まれている誤差情報をフィルタ処理であるカルマンフィルタを用い
て統合し、ＧＮＳＳ受信機１６で受信した位置情報に基づき、最も尤度の高い候補点を推
定自車位置Ｐ（図６参照）として設定し、この推定自車位置Ｐを中心として、正規分布（
ガウス分布）に従い、自車位置情報の候補点の平均と分散共分散行列で表される誤差範囲
としての所定存在確率（例えば、９５[％]）を示す誤差楕円Ｒを生成する。
【００２１】
　又、自車走行車線特定演算部１１ｂは、推定自車位置Ｐを中心とする誤差楕円Ｒが走行
車線に収まっているか否か、及び、この走行車線は果たして自車両Ｍが目標進行路として
設定した走行車線であるか否かを判定する。
【００２２】
　カルマンフィルタ演算部１１ａで算出する推定自車位置Ｐを中心とする誤差楕円Ｒは、
具体的には、図２に示す自車位置誤差算出ルーチンにおいて生成される。 このルーチン
では、先ず、ステップＳ１で、加速度センサ１３で検出した自車両Ｍの加速度を読込み、
ステップＳ２へ進み車輪速センサ１４で検出した各車輪の回転数である車輪速を読込み、
更に、ステップＳ３で、ジャイロセンサ１５で検出した自車両Ｍの角速度を読込む。
【００２３】
　そして、ステップＳ４へ進み、ＧＮＳＳ受信機１６で取得した自車位置を示す複数の候
補点を読込み、ステップＳ５で、これらのパラメータに基づきカルマンフィルタ演算を実
行してルーチンを抜ける。
【００２４】
　このカルマンフィルタ演算は、図３に示すカルマンフィルタ演算サブルーチンに従って
実行される。このサブルーチンでは、先ず、ステップＳ１１で、周知のカルマンフィルタ
を用いて、ＧＮＳＳ受信機１６で受信した離散的な誤差を有する測位値を示す候補点から
最も尤度の高い候補点と誤差分散を計算する。
【００２５】
　そして、ステップＳ１２へ進み、ステップＳ１１で算出した最も尤度の高い候補点を推
定自車位置（緯度、経度）Ｐとして設定し、ステップＳ１３へ進み、推定自車位置Ｐを中
心とする誤差分布の楕円（誤差楕円）Ｒを設定して、ルーチンを抜ける。この誤差楕円Ｒ
は、自車位置が所定確率（例えば９５[%]）で存在する範囲を示すもので、図６（ａ）に
示すように、経度方向誤差距離（誤差径）Ａと緯度方向の誤差距離（誤差径）Ｂとで表さ
れ、楕円の長径方向においては測位の誤差が大きく、楕円の短径方向においては誤差が小
さいことが示される。尚、図においては自車両Ｍが南から北方向、或いは北から南方向（
以下、「南北方向」と称する）へ走行している状態が示されている。
【００２６】
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　この推定自車位置、及び誤差楕円Ｒは、自車走行車線特定演算部１１ｂで読込まれる。
この自車走行車線特定演算部１１ｂでは、上述したカルマンフィルタ演算部１１ａで求め
た誤差楕円Ｒが走行車線内に収まっているか否か、及び、当該走行車線が果たして自車両
Ｍの目標進行路が設定した走行車線であるか否かを特定する処理を行う。
【００２７】
　自車走行車線の特定は、具体的には図４～図５に示す自車走行車線特定ルーチンに従っ
て実行される。このサブルーチンでは、先ず、ステップＳ２１で高精度道路地図データベ
ース１７に格納されている各データベースから、推定自車位置Ｐ付近の道路情報の属性（
車線数、車線幅、左右区画線の種類（区画線種）、車線方位角、カーブ曲率等）を読込む
。次いで、ステップＳ２２へ進み、読込んだ道路地図に推定自車位置Ｐをマッチングさせ
て走行車線を推定する。尚、このステップＳ２１，Ｓ２２での処理が、本発明の走行車線
推定手段に対応している。
【００２８】
　そして、ステップＳ２３へ進み、推定自車位置Ｐを中心に生成した存在確率を示す誤差
楕円Ｒが走行車線内に収まっているか否かで、推定自車位置Ｐの信頼度を調べる。尚、こ
のステップでの処理が、本発明の信頼度判定手段に対応している。
【００２９】
　例えば、図６（ｂ）に示すように、南北方向へ走行している自車両Ｍに設定された誤差
楕円Ｒの緯度方向の誤差距離Ｂが短径であっても、経度方向の誤差距離Ａが長径であって
走行車線の幅方向からはみ出している場合、自車両Ｍの走行車線に存在する確率は、予め
設定した存在確率（例えは９５［％］）以下であり、走行車線から外れていると判定する
。
【００３０】
　逆に、例えば、図６（ｃ）に示すように、誤差楕円Ｒの緯度方向の誤差距離Ｂが長径で
あっても、経度方向の誤差距離が短径であって走行車線内の場合、自車両Ｍは走行車線内
に存在確率（例えば９５[％]）以上で存在していると判定する。従って、誤差楕円Ｒに基
づいて自車両Ｍが走行車線内に収まっているか否かの判定は、誤差楕円Ｒが車線幅Ｌｗか
らはみ出しているか否かで判定する。
【００３１】
　そして、誤差楕円Ｒが車線幅Ｌｗからはみ出している場合は（図６(b)の状態）、推定
自車位置Ｐの情報は信頼度が低いため、ステップＳ２９へ分岐する。一方、誤差楕円Ｒが
車線幅Ｌｗ内に収まっている場合は（図６(c)の状態）、自車両Ｍの走行車線に存在する
確率が所定存在確率より高く、確かに存在していると判定し、ステップＳ２４へ進む。
【００３２】
　ステップＳ２４では、カメラユニット１２で撮像した自車両Ｍ前方の、前方道路情報と
しての画像情報を読込み、走行車線の左右を区画する区画線の種類（区画線種）を認識す
る。従って、このカメラユニット１２は、本発明の区画線種認識手段としての機能を備え
ている。
【００３３】
　そして、ステップＳ２５へ進み、推定自車位置Ｐの存在する走行車線の左右区画線種と
、カメラユニット１２で認識した左右区画線種とを比較する。尚、このステップでの処理
が、本発明の区画線種比較手段に対応している。
【００３４】
　例えば、図７に示すように道路が片側３車線であって、自車両Ｍが左側車線を走行して
いる場合、左区間線は実線で右区画線は破線となる。又、中央車線を走行している場合、
左右区間線は共に破線となる。更に、右側車線を走行している場合、左区画線が破線で右
区画線が実線となる。尚、 誤差楕円Ｒ中の矢印は推定自車位置Ｐの進行方位を示す。
【００３５】
　従って、カメラユニット１２で認識した左右区画線種と、道路地図情報から得られた推
定自車位置Ｐの存在する走行車線の左右区画線種とが不一致の場合、例えば、図７に示す
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ように、自車両Ｍが実際に走行している車線が左側車線であるのに対し、推定自車位置Ｐ
が隣の中央車線に存在している場合、左側車線は左区画線種が実線、右区画線種が破線で
あり、中央車線は左右区画線が共に破線である。そのため、片側２車線、及び片側３車線
の道路では、左右の区画線種を調べることで、走行車線が一致しているか否かを判定する
ことができる。
【００３６】
　そして、左右区画車線が一致している場合は、ステップＳ２６へ進み、不一致の場合は
ステップＳ３０へ分岐する。ステップＳ２６では、推定自車位置Ｐの時間的変化から、こ
の推定自車位置Ｐの進行方位を求める。尚、このステップでの処理が、本発明の進行方位
演算手段に対応している。
【００３７】
　次いで、ステップＳ２７へ進み、推定自車位置Ｐがマッチングされている道路地図情報
に記憶されている走行車線の車線方位と比較し、両方位が一致しているか否かを調べる。
この両方位は完全に一致している必要はなく、進行方向において許容される範囲内であれ
ば一致と判定する。尚、このステップＳ２７での処理が、本発明の方位比較手段に対応し
ている。
【００３８】
　その結果、例えば、図８に示すように、片側一車線の対面通行道路では、自車両Ｍの走
行車線と対向車線とでは左右区画線がどちらも実線で描画されているため、上述したステ
ップＳ２５では推定自車位置Ｐが対向車線側にマッチングされているにもかかわらず、左
右区画線種が一致しているため、走行車線が同一と誤判定される。しかし、ステップＳ２
７において、推定自車位置Ｐの進行方位（図の紙面上方向）と道路地図上の車線方位（図
の紙面下方向）とを比較することで、誤判定を防止することができる。
【００３９】
　そして、ステップＳ２７で、推定自車位置Ｐの進行方位と道路地図上の車線方位とが一
致している場合、推定自車位置Ｐは自車両Ｍの走行車線上に存在していると判定して、ス
テップＳ２８へ進む。又、進行方向が不一致の場合、推定自車位置Ｐは対向車線側にマッ
チングされていると判定し、ステップＳ２９へ分岐する。
【００４０】
　一方、ステップＳ２５からステップＳ３０へ分岐すると、このステップＳ３０～Ｓ３２
において、推定自車位置Ｐは自車両Ｍが走行している車線からオフセットしてはいるが、
自車両Ｍ自体は、目標進行路として設定した走行車線を正しく走行しているか否かを検証
する。
【００４１】
　すなわち、先ず、ステップＳ３０で、ジャイロセンサ１５で検出した角速度と車輪速セ
ンサ１４で検出した走行距離とに基づき生成した走行軌跡から道路形状を算出し、ステッ
プＳ３１へ進み、算出した道路形状と上述したステップＳ２１で読込んだ推定自車位置Ｐ
付近の道路情報とをマップマッチング（比較）する。尚、上述したステップＳ３０での処
理が、本発明の道路形状取得手段に対応している。
【００４２】
　例えば、図９に示すように、自車両Ｍがカーブ路を走行している場合、走行軌跡に基づ
いて道路形状であるカーブ曲率χを算出する。一方、道路地図情報からは走行車線の車線
幅と車線中央のカーブ曲率とを読込み、走行車線内のカーブ曲率を算出し、走行軌跡に基
づいて算出したカーブ曲率χと比較する。尚、図においては、車線維持（レーンキープ）
制御により自車両Ｍを車線中央に沿って走行させている状態が示されている。
【００４３】
　次いで、ステップＳ３２で、一致する道路形状（例えば、カーブ曲率）があるか否かを
調べ、一致する道路形状がある場合、ステップＳ３３へ進み、走行軌跡に基づき現在の自
車位置を道路地図情報とマッチングさせて、道路地図上の自車位置情報を取得してステッ
プＳ２８へ戻る。又、一致する道路形状がない場合、ステップＳ２９へ戻る。尚、このス
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テップＳ３２での処理が、本発明の道路形状比較手段に対応している。
【００４４】
　そして、ステップＳ２７からステップＳ２８へ進むと、推定自車位置Ｐの道路地図上の
走行車線を自車両Ｍが走行している走行車線として特定し、ルーチンを抜ける。又、ステ
ップＳ３３からステップＳ２８へ戻ると、ステップＳ３３で取得した自車位置情報がマッ
ピングされている車線を自車両Ｍの走行車線と特定して、ルーチンを抜ける。尚、このス
テップＳ２８での処理が、本発明の走行車線特定手段に対応している。
【００４５】
　一方、ステップＳ２３，Ｓ２７，或いはＳ３２からステップＳ２９へ分岐すると、推定
自車位置Ｐの位置情報、或いは上述したステップＳ３１で取得した自車位置情報は信頼度
が低いと判定し、その情報をクリアして、ルーチンを抜ける。
【００４６】
　上述したステップＳ２８で自車両Ｍの走行車線が特定されると、操舵制御部２１では、
自車両Ｍが存在する道路地図上の位置情報（緯度、経度、車線方位角等）と目標進行路と
に基づいて、自動運転による操舵制御が継続される。一方、ステップＳ２９で自車位置情
報がクリアされた場合は、自動運転による操舵制御を中断し、運転者によるハンドル操作
に切換えられる。
【００４７】
　このように、本実施形態では、ＧＮＳＳ受信機１６で受信した測位衛星からの位置情報
に基づいて取得した自車位置の候補点から最も尤度の高い候補点を推定自車位置Ｐとして
設定すると共に、この推定自車位置Ｐを中心として設定した誤差楕円Ｒが走行車線に収ま
っている場合であっても、当該走行車線と自車両Ｍの目標進行路として設定されている走
行車線とが一致しているか否かを調べるようにしたので、道路地図情報にマッチングした
推定自車位置Ｐ上の走行車線が、自車両Ｍの目標進行路として設定した走行車線であるこ
とを確実に特定することができる。その結果、走行車線が一致している場合は自動運転を
安定した状態で継続させることができる。
【００４８】
　又、推定自車位置Ｐが存在する走行車線と自車両Ｍの目標進行路として設定されている
走行車線とが不一致の場合であっても、カメラユニット１２で撮像した前方画像に基づい
てカーブ曲率等の道路形状を認識し、道路地図情報とのマッチングにより走行車線を特定
するようにしたので、推定自車位置Ｐが対向車線側にオフセットしているような場合であ
っても、自動運転を安定した状態で継続させることが可能になる。
【００４９】
　尚、本発明は、上述した実施形態に限るものではなく、例えば前方認識手段は走行車線
の左右を区画する区画線種を認識することができるものであれば、カメラユニット１２に
限定されず、レーザレーダ等を用いた他の前方認識手段であっても良い。
【符号の説明】
【００５０】
１…ナビゲーション装置、
１１…ナビゲーション制御ユニット、
１１ａ…カルマンフィルタ演算部、
１１ｂ…自車走行車線特定演算部、
１２…カメラユニット、
１３…加速度センサ、
１４…車輪速センサ、
１５…ジャイロセンサ、
１６…ＧＮＳＳ受信機、
１７…高精度道路地図データベース、
２１…操舵制御部、
Ａ…緯度方向の誤差距離、
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Ｂ…経度方向の誤差距離、
Ｇ…加速度、
Ｌｗ…車線幅、
Ｍ…自車両、
Ｐ…推定自車位置、
Ｒ…誤差楕円

【図１】 【図２】
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