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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両に設置されて前記車両に衝突する歩行者を保護する車両用歩行者判別装置において
、
　前記車両に設置されて前記歩行者を含む衝突体の接近により変化するインピーダンス信
号を出力するインピーダンスセンサと、
　前記衝突体との衝突時の衝突荷重を検出して衝突荷重信号として出力する衝突荷重セン
サと、
  前記インピーダンス信号と前記衝突荷重信号とを入力するコントローラと、
　を備え、
  前記コントローラが前記衝突荷重信号の変化に基づいて衝突を検出した場合、
　前記コントローラが前記インピーダンス信号の変化に基づいて前記衝突体が歩行者であ
ると判別し、かつ、前記衝突荷重信号の変化に基づいて前記衝突体が歩行者であると判別
した場合にのみ、前記コントローラは前記衝突体が歩行者であると判定し、
  前記インピーダンスセンサは、高周波電源に接続されて前記衝突体に高周波磁界を与え
ることにより前記衝突体の接近に応じてインピーダンスが変化するコイルを含み、
  前記インピーダンス信号は、前記コイルのインピーダンス変化に応じて変化する信号で
あることを特徴とする車両用歩行者判別装置。
【請求項２】
  請求項１記載の車両用歩行者判別装置において、
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  前記コントローラは、
　前記歩行者を含む衝突体の接近により変化する前記インピーダンス信号の値が前記歩行
者を含む衝突体が接近するに従い所定しきい値を横切って前記衝突体が歩行者であると判
別してから所定時間内に前記衝突荷重信号が歩行者に相当する波形又は値を示し前記衝突
体が歩行者であると判別した場合に前記衝突体が歩行者であると判定して歩行者保護用の
歩行者保護装置に作動を指令し、
　前記歩行者を含む衝突体の接近により変化する前記インピーダンス信号の値が前記歩行
者を含む衝突体が接近するに従い所定しきい値を横切ってから所定時間内に前記衝突荷重
信号が歩行者に相当する波形又は値を示さず前記衝突体が歩行者でないと判別した場合に
前記衝突体が歩行者以外であると判定して前記歩行者保護用の歩行者保護装置の作動を禁
止することを特徴とする車両用歩行者判別装置。
【請求項３】
　請求項１記載の車両用歩行者判別装置において、
　前記コントローラは、
　前記衝突荷重センサが衝突を検出した時点における前記インピーダンス信号の値を基準
としてその直前又は直後の前記インピーダンス信号の変化に基づいて、前記衝突体が歩行
者かどうかを判別することを特徴とする車両用歩行者判別装置。
【請求項４】
　請求項１記載の車両用歩行者判別装置において、
　前記コントローラは、
　前記歩行者を含む衝突体の接近により変化する前記インピーダンス信号の値が前記歩行
者を含む衝突体が接近するに従い所定しきい値を横切って前記衝突体が歩行者であると判
別してから所定時間内に前記衝突荷重センサが所定値以上の衝突荷重を検出して前記衝突
体が歩行者であると判別した場合に前記衝突体が歩行者であると判定して歩行者保護用の
歩行者保護装置に作動を指令し、
　前記歩行者を含む衝突体の接近により変化する前記インピーダンス信号の値が前記歩行
者を含む衝突体が接近するに従い所定しきい値を横切って前記衝突体が歩行者であると判
別してから所定時間内に前記衝突荷重センサが所定値以上の衝突荷重を検出せず前記衝突
体が歩行者でないと判別した場合、前記衝突体は歩行者以外であると判定し、前記歩行者
保護用の歩行者保護装置の作動を禁止することを特徴とする車両用歩行者判別装置。
【請求項５】
　請求項１記載の車両用歩行者判別装置において、
　前記コントローラは、
  前記衝突過重信号の衝突荷重の値が第一しきい値より大きく、さらに、前記第一しきい
値を横切って所定時間経過後の前記衝突荷重の値が第二しきい値より大きく、前記衝突体
が歩行者を含む衝突体であると判別し、
　かつ、前記衝突過重信号の衝突荷重の値が前記第一しきい値及び前記第二しきい値を横
切った時点に対応する期間における前記インピーダンス信号の値の変化率が歩行者の衝突
による変化率に相当する範囲内であり前記衝突体が歩行者であると判別した場合、前記衝
突体は歩行者であると判定し、
　前記変化率が歩行者の衝突による変化率に相当する範囲外であり前記衝突体は歩行者以
外であると判別した場合、前記衝突体は歩行者以外であると判定し、歩行者であると判定
した場合に前記歩行者保護装置を作動させることを特徴とする車両用歩行者判別装置。
【請求項６】
　請求項５記載の車両用歩行者判別装置において、
　前記コントローラは、
  前記衝突過重信号の衝突荷重の値が第一しきい値より大きく、さらに、前記第一しきい
値を横切って所定時間経過後の前記衝突荷重の値が第二しきい値より大きく、前記衝突体
が歩行者を含む衝突体であると判別し、
　かつ、前記衝突荷重の値が前記歩行者衝突に相当する前記第一しきい値を横切った時点
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の前記インピーダンス信号の値と、前記衝突荷重の値が前記第二しきい値を横切った時点
の前記インピーダンス信号の値と、の差が歩行者の衝突による差に相当する範囲内であり
前記衝突体が歩行者であると判別した場合、前記衝突体は歩行者であると判定し、
　前記差が歩行者の衝突による差に相当する範囲外であれば前記衝突体は歩行者以外であ
ると判別した場合、前記衝突体は歩行者以外であると判定することを特徴とする車両用歩
行者判別装置。
【請求項７】
　請求項１記載の車両用歩行者判別装置において、
  車速又は車輪速を検出する車速センサを備え、前記車速又は車輪速の検出値は前記コン
トローラに入力され、
　前記コントローラが前記インピーダンス信号の値が低位しきい値以下であり、前記衝突
体が歩行者を含む衝突体であると判別し、
　検出した衝突荷重信号の値と前記車速又は車輪速とに基づいて前記衝突体の質量と剛性
とを演算し、前記質量と剛性とが歩行者に相当する所定範囲内にあり前記衝突体は歩行者
であると判別した場合、前記コントローラは、前記衝突体は歩行者であると判定して歩行
者保護用の歩行者保護装置に作動を指令することを特徴とする車両用歩行者判別装置。
【請求項８】
　請求項１乃至６のいずれか記載の車両用歩行者判別装置において、
　車速又は車輪速を検出する車速センサを備え、前記車速又は車輪速の検出値は前記コン
トローラに入力され、
　前記コントローラは、
　前記車速又は車輪速が所定値以下の場合に前記歩行者保護装置の作動を禁止することを
特徴とする車両用歩行者判別装置。
【請求項９】
　請求項１乃至６のいずれか記載の車両用歩行者判別装置において、
　車速又は車輪速を検出する車速センサを備え、前記車速又は車輪速の検出値は前記コン
トローラに入力され、
　前記コントローラは、
　前記車速又は車輪速が所定値以上の場合に前記歩行者保護装置の作動を禁止することを
特徴とする車両用歩行者判別装置。
【請求項１０】
　請求項１乃至９のいずれか記載の車両用歩行者判別装置において、
　前記インピーダンスセンサは、
　実質的に前記コイルの他端と接地との間の浮遊静電容量により静電容量が変化するコン
デンサの一方の電極とを含み、前記電極の電位に関連する電気量を前記インピーダンス信
号として出力することを特徴とする車両用歩行者判別装置。
【請求項１１】
　請求項１乃至９のいずれか記載の車両用歩行者判別装置において、
　前記インピーダンスセンサは、
　一端が高周波電源に接続されて前記衝突体に高周波磁界を与えるコイルを含み、前記コ
イルの電圧降下に関連する電気量を前記インピーダンス信号として出力することを特徴と
する車両用歩行者判別装置。
【請求項１２】
　請求項１０記載の車両用歩行者判別装置において、
　前記インピーダンスセンサは、
　前記コイルと前記コンデンサとの接続点の電位変化を前記インピーダンス信号として出
力することを特徴とする車両用歩行者判別装置。
【請求項１３】
　請求項１０記載の車両用歩行者判別装置において、
　前記インピーダンスセンサは、バンパに左右方向に配列されてそれぞれ前記電気量の変
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化を出力する複数のコイルからなり、
　前記複数のコイルの出力する前記各電気量の変化をそれぞれ検出し、少なくとも前記複
数のコイルの内の一つのコイルと接地との間の静電容量が所定しきい値を超えるコイル、
もしくは前記複数のコイルの内に一つのコイルと前記コンデンサとの接続点の電位が最も
低下したコイルを衝突体を検出するための前記インピーダンス信号を出力する前記インピ
ーダンスセンサとして選択する選択手段と、
　を有することを特徴とする車両用歩行者判別装置。
【請求項１４】
　請求項１３記載の車両用歩行者判別装置において、
　前記コイルの軸心は、想定される前記衝突体の存在方向に向けて配置されている車両用
歩行者判別装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は車両用歩行者判別装置に関する。本発明はたとえば車両のバンパーに衝突する
物体を検出又は判別するための車両用障害物判別装置に適用される。
【背景技術】
【０００２】
　歩行者が車両と衝突した場合、頭部などがフードやウィンドシールドと衝突し重大な傷
害を受ける。特にフードの下にはエンジン等の構造物があるため傷害が大きいので、衝突
時にフードを持ち上げる発明やフード上にエアバッグを設ける発明がなされている。
【０００３】
　このようなフードリフト機構又は歩行者用エアバッグを頻繁に作動させるわけにはいか
ないので、衝突体が歩行者であることを判別して衝突体が歩行者である場合のみ作動をな
すことが期待される。たとえば、衝突物体が歩行者でない場合にフード上の保護装置（例
えばアクティブフード）を作動させるとさまざまな悪影響が生じる。三角コーンや工事中
看板等の軽量落下物と衝突した場合に歩行者と区別できなければ必要の無い保護装置を作
動させて無駄な修理費が発生する。また、コンクリートの壁や車両等の重量固定物と衝突
した場合に歩行者と区別できなければ、フードが持ち上がった状態で後退していくのでフ
ードが車室内に侵入し乗員に危害を与える可能性が生じる。
【０００４】
　この歩行者判別要求に対して、特許文献１は、人体の接近及びバンパの変形を静電容量
変化として検知する方法を提案している。更に説明すると、特許文献１は、導電体（この
明細書では抵抗体を含むものとする）である衝突体と静電容量センサの一つの電極板との
間の静電容量変化に基づいて、歩行者と導電体との間の静電容量の差を電気的に検出する
静電容量式衝突対象判別技術を提案している。また、特許文献２は衝撃力を検知する荷重
センサ（衝突荷重センサともいう）を用いて検出した衝突荷重の波形変化により衝突物体
の種類を判別することを提案している。
【特許文献１】特開2000-326808号公報
【特許文献２】特開平11-028994公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　しかしながら、上記した従来の静電容量式衝突対象判別技術は、歩行者を衝突前に検出
でき、衝突への対応時間を十分に設定できるという利点をもつ。けれども、歩行者（人体
）と金属体との間の上記静電容量の差が小さく、センサ出力の傾きも同一方向となるため
、金属体の形状や種類によっては人間との分別が難しいという欠点があった。そのうえ、
静電容量センサを用いた歩行者判別では歩行者と車両側の電極板との間の静電容量を検出
するため、歩行者と電極板との左右方向における位置関係により静電容量が変化してしま
うという欠点もある。その結果、静電容量センサの出力変化に基づいて歩行者が実際に衝
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突したのかどうかを正確に検出することが容易でなく、このため歩行者が実際には衝突し
ていないにもかかわらず歩行者保護装置を作動させてしまうという不具合があった。たと
えば、人がバンパを触ったり、バンパに極めて近い位置を通過しただけでも衝突と判定し
て歩行者保護装置を作動させてしまうという不具合があった。
【０００６】
　次に、上記した衝突荷重センサを用いた歩行者判別では、衝突を確実に検出できる長所
はあるものの、衝突が実際に生じてからそれを検出することになるためそれに対する対応
を短時間に行わねばならないという問題点があった。また、衝突荷重センサでは、歩行者
に近似する質量、剛性及び衝突体と路面との摩擦係数をもつ衝突体を歩行者と分別するこ
とが困難であり、人間に近い重量の看板や柵などとの区別が困難であるという不具合があ
った。
【０００７】
　すなわち、静電容量検出式歩行者判別法と衝突荷重検出式歩行者判別法は、それぞれ特
有の判定精度低下要因を有していた。本発明は上記問題点に鑑みなされたものであり、歩
行者との衝突を精度よく検知，判別する装置を提供することをその目的としている。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
（本発明の構成１）
  上記問題点を解決する本発明の車両用歩行者判別装置は、車両に設置されて前記車両に
衝突する歩行者を保護する車両用歩行者判別装置において、前記車両に設置されて前記歩
行者を含む衝突体の接近により変化するインピーダンス信号を出力するインピーダンスセ
ンサと、前記衝突体との衝突時の衝突荷重を検出して衝突荷重信号として出力する衝突荷
重センサと、前記インピーダンス信号と前記衝突荷重信号とを入力するコントローラと、
を備え、前記コントローラが前記衝突荷重信号の変化に基づいて衝突を検出した場合、前
記コントローラが前記インピーダンス信号の変化に基づいて前記衝突体が歩行者であると
判別し、かつ、前記衝突荷重信号の変化に基づいて前記衝突体が歩行者であると判別した
場合にのみ、前記コントローラは前記衝突体が歩行者であると判定し、前記インピーダン
スセンサは、高周波電源に接続されて前記衝突体に高周波磁界を与えることにより前記衝
突体の接近に応じてインピーダンスが変化するコイルを含み、前記インピーダンス信号は
、前記コイルのインピーダンス変化に応じて変化する信号であることを特徴としている。
　すなわち、この発明の車両用歩行者判別装置は、歩行者接近を非接触に検出するインピ
ーダンスセンサと、衝突発生時の衝突荷重を検出する衝突荷重センサとの両方を用いる。
　インピーダンスセンサは、歩行者接近あるいは接触による交流インピーダンス（インダ
クタンス、キャパシタンス、抵抗（渦電流損失））の変化を検出し、衝突荷重センサは、
衝突後の衝突荷重の変化を検出する。インピーダンスセンサとしては、従来公知の静電容
量センサを用いてもよい他、後述するコイルセンサやLCセンサを用いてもよく、それらを
共振状態にて駆動してもよい。衝突荷重センサとしては、衝突によりオンする単なるオン
オフスイッチの他、衝突荷重をアナログ量又はデジタル量として検出する形式のセンサを
採用してもよい。後者の衝突荷重センサとしては、加速度センサや圧力により電気抵抗が
変化する圧力－抵抗センサなどを採用することができる。
　本発明では特に、衝突荷重信号により衝突検出した場合にインピーダンス信号と衝突荷
重信号とを入力変数とする所定の関数の値に基づいて衝突物が歩行者かどうかを判定する
。
　したがって、図７に示すように、歩行者衝突直後のインピーダンス信号と衝突荷重信号
との特有の波形関係の組み合わせに基づいて歩行者判別を行うことができるので、これら
インピーダンス信号や衝突荷重信号を単独で用いて歩行者判定を行ったり、それぞれ別個
に用いて判定結果の論理和、論理積にて最終の歩行者判定を行う場合に比べて衝突体が歩
行者かどうかを高精度に検出することができる。
  好適な態様において、前記コントローラは、前記歩行者を含む衝突体の接近により変化
する前記インピーダンス信号の値が前記歩行者を含む衝突体が接近するに従い所定しきい
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値を横切って前記衝突体が歩行者であると判別してから所定時間内に前記衝突荷重信号が
歩行者に相当する波形又は値を示し前記衝突体が歩行者であると判別した場合に前記衝突
体が歩行者であると判定して歩行者保護用の歩行者保護装置に作動を指令し、
　前記歩行者を含む衝突体の接近により変化する前記インピーダンス信号の値が前記歩行
者を含む衝突体が接近するに従い所定しきい値を横切ってから所定時間内に前記衝突荷重
信号が歩行者に相当する波形又は値を示さず前記衝突体が歩行者でないと判別した場合に
前記衝突体が歩行者以外であると判定して前記歩行者保護用の歩行者保護装置の作動を禁
止する。
【０００９】
　すなわち、この態様の車両用歩行者判別装置も、歩行者接近を非接触に検出するインピ
ーダンスセンサと、衝突発生時の衝突荷重を検出する衝突荷重センサとの両方を用いる。
【００１０】
　インピーダンスセンサ（交流インピーダンスセンサとも呼ばれる）は、歩行者接近ある
いは接触による交流インピーダンス（インダクタンス、キャパシタンス、抵抗（渦電流損
失））の変化を検出し、衝突荷重センサは、衝突後の衝突荷重の変化を検出する。インピ
ーダンスセンサとしては、従来公知の静電容量センサを用いてもよい他、後述するコイル
センサやLCセンサを用いてもよく、それらを共振状態にて駆動してもよい。衝突荷重セン
サとしては、衝突によりオンする単なるオンオフスイッチの他、衝突荷重をアナログ量又
はデジタル量として検出する形式のセンサを採用してもよい。後者の衝突荷重センサとし
ては、加速度センサや圧力により電気抵抗が変化する圧力－抵抗センサなどを採用するこ
とができる。
【００１１】
　好適な態様において、インピーダンスセンサが歩行者の接近を検出した時点から所定時
間内に衝突荷重センサが衝突を検出する場合のみ、歩行者保護装置を作動させる。したが
って、インピーダンスセンサが歩行者接近を検出しないのに衝突荷重センサが作動しても
歩行者保護装置は作動されず、同じくインピーダンスセンサが歩行者接近を検出してもそ
の後の所定時間内に衝突荷重センサが作動しなければ歩行者保護装置は作動されない。
【発明の効果】
【００１７】
　上記した本発明の効果を以下に説明する。
（１）インピーダンスセンサが歩行者接近を検出しないのに衝突荷重センサが作動しても
歩行者保護装置は作動されないので、たとえば車両に重量物が落下したりして（この場合
には車両前方の物体を非接触検出するインピーダンスセンサは作動しない）衝突荷重セン
サが作動した場合でも歩行者保護装置が誤作動することがない。
（２）インピーダンスセンサが歩行者接近を検出しても、衝突にいたらずその後の所定時
間内に衝突荷重センサが作動しなければ歩行者保護装置は作動されないので、インピーダ
ンスセンサによる不確実な歩行者衝突検出に頼る必要がなく、歩行者が衝突しないのに歩
行者保護装置が作動するのを防止することができる。
（３）衝突荷重センサにより判別困難な歩行者と同程度の質量をもつが歩行者とインピー
ダンス特性が異なる衝突体をインピーダンスセンサにより判別できるため、衝突荷重セン
サの判別上の欠点を良好に補完することができる。
（４）インピーダンスセンサにより衝突前に歩行者接近を判別して対応を準備することが
できるとともに、インピーダンスセンサの欠点である衝突が実際に生じたかどうかの確実
な判定は衝突荷重センサにより行うので、歩行者との衝突発生時に限り良好にそれに対応
することができる。
【００１８】
　好適な態様において、前記コントローラは、前記衝突荷重センサが衝突を検出した時点
における前記インピーダンス信号の値を基準としてその直前又は直後の前記インピーダン
ス信号の変化に基づいて、前記衝突体が歩行者かどうかを判別することを特徴とするコン
トローラとを備える。
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【００１９】
　このようにすれば、インピーダンスセンサに対する歩行者の位置や歩行者の体格などの
変化により衝突体の接近、接触によるインピーダンスセンサのインピーダンス変化がばら
つくのを低減して歩行者判別精度を向上することができる。
【００２０】
  好適な態様において、前記コントローラは、前記歩行者を含む衝突体の接近により変化
する前記インピーダンス信号の値が前記歩行者を含む衝突体が接近するに従い所定しきい
値を横切って前記衝突体が歩行者であると判別してから所定時間内に前記衝突荷重センサ
が所定値以上の衝突荷重を検出して前記衝突体が歩行者であると判別した場合に前記衝突
体が歩行者であると判定して歩行者保護用の歩行者保護装置に作動を指令し、
　前記歩行者を含む衝突体の接近により変化する前記インピーダンス信号の値が前記歩行
者を含む衝突体が接近するに従い所定しきい値を横切って前記衝突体が歩行者であると判
別してから所定時間内に前記衝突荷重センサが所定値以上の衝突荷重を検出せず前記衝突
体が歩行者でないと判別した場合、前記衝突体は歩行者以外であると判定し、前記歩行者
保護用の歩行者保護装置の作動を禁止することを特徴としている。
【００２１】
　このようにすれば、衝突が実際に発生したことと、衝突時点と、衝突体が歩行者かどう
かの正確な判定（インピーダンス変化と衝突荷重変化との両方での）を実行することがで
きる、特にこの態様では、衝突荷重センサによる歩行者判定を衝突荷重のピーク値の大き
さに基づいて行うので、演算が簡素となる。
【００２２】
  好適な態様において、前記コントローラは、前記歩行者を含む衝突体の接近により変化
する前記インピーダンス信号の値が前記歩行者を含む衝突体が接近するに従い所定しきい
値を横切って前記衝突体が歩行者であると判別してから所定時間内における前記両センサ
の出力変化波形に基づいて前記衝突体が歩行者であるかどうかを判定し、歩行者であると
判定した場合に前記歩行者保護装置を作動させることを特徴とする。
【００２３】
  たとえば、前記コントローラは、前記インピーダンス信号の値が前記歩行者を含む衝突
体が接近するに従い所定しきい値を横切って前記衝突体が歩行者であると判別してから所
定時間内における前記両センサの出力変化がそれぞれ所定範囲内にある場合に前記衝突体
が歩行者であると判定して歩行者保護用の歩行者保護装置に作動を指令し、前記インピー
ダンス信号の値が前記歩行者を含む衝突体が接近するに従い所定しきい値を横切ってから
所定時間内における前記両センサの出力変化のいずれかが所定範囲内にない場合に前記衝
突体が歩行者でないと判定して歩行者保護用の歩行者保護装置の作動を禁止する。
【００２４】
　このようにすれば、衝突が実際に発生したことと、衝突時点と、衝突体が歩行者かどう
かの正確な判定（インピーダンス変化と衝突荷重変化との両方での）を実行することがで
きる、特にこの態様では、衝突荷重センサによる歩行者判定を衝突荷重の変化及びインピ
ーダンスの変化波形により行うので判定精度を一層向上することができる。
【００２５】
　好適な態様において、前記コントローラは、前記衝突荷重が前記歩行者衝突に相当する
所定しきい値を横切った後、前記衝突荷重が所定の第二しきい値まで変化する期間におけ
る前記インピーダンス信号の変化量が所定範囲内であれば、歩行者と判別する。このよう
にすれば、歩行者が実質的に車体に接触している状態にて衝突体のインピーダンスを測定
することになるので、衝突体のインピーダンスの距離によるばらつきを排除して正確な歩
行者判定が可能となる。
【００２６】
　好適な態様において、車速又は車輪速を検出する車速センサを備え、前記コントローラ
は、検出した衝突荷重信号と車速又は車輪速とに基づいて前記衝突体の質量と剛性とを演
算し、前記質量と剛性とが歩行者に相当する所定範囲内にある場合に歩行者と判別して歩
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行者保護用の歩行者保護装置に作動を指令する。このようにすれば、歩行者の質量の他、
その剛性も用いて判定を行うことができるので、歩行者判定精度の一層の向上を図ること
ができる。
【００２７】
　好適な態様において、車速又は車輪速を検出する車速センサを備え、前記コントローラ
は、前記車速又は車輪速が所定値以下の場合に前記歩行者保護装置の作動を禁止する。こ
のようにすれば、停車時や超低速ときであって歩行者保護装置の作動が必要でない場合に
おけるその作動を防止することができる。
【００２８】
　好適な態様において、車速又は車輪速を検出する車速センサを備え、前記コントローラ
は、前記車速又は車輪速が所定値以上の場合に前記歩行者保護装置の作動を禁止する。こ
のようにすれば、例えば１００ｋｍ／ｈというような歩行者保護装置の効果を期待できな
いような高速走行領域において高速衝突に伴うアクティブフード等の保護装置が破損し、
ウインドシールドをつきやぶって乗員を加害する可能性を防止することができる。
停車時や超低速ときであって歩行者保護装置の作動が必要でない場合におけるその作動を
防止することができる。
【００２９】
　好適な態様において、前記インピーダンスセンサは、実質的に前記コイルの他端と接地
との間の浮遊静電容量により静電容量が変化するコンデンサの一方の電極とを含み、前記
電極の電位に関連する電気量を前記インピーダンス信号として出力する。このようにすれ
ば、人体に対する浮遊静電容量を利用して非接触に衝突体を事前検出することを簡単に実
施することができる。
【００３０】
　好適な態様において、前記インピーダンスセンサは、一端が高周波電源に接続されて前
記衝突体に高周波磁界を与えるコイルを含み、前記コイルの電圧降下に関連する電気量を
前記インピーダンス信号として出力する。このようにすれば、衝突体の接近を静電容量セ
ンサよりも良好かつ非接触に検出することができる。特に、衝突体が衝突荷重センサによ
り歩行者との分別が容易ではない金属体である場合に、正確な判別が可能となる。
【００３１】
　好適な態様において、前記インピーダンスセンサは、前記コイルと前記コンデンサとの
接続点の電位変化を前記インピーダンス信号として出力する。この態様によれば、衝突体
の接近による静電容量変化とインダクタンス変化と渦電流抵抗変化とを利用して歩行者判
別を行うことができるので、従来の静電容量センサに比較して格段に優れた歩行者判別が
可能となる。
【００３２】
  好適な態様において、前記インピーダンスセンサは、バンパに左右方向に配列されてそ
れぞれ前記電気量の変化を出力する複数のコイルからなり、前記複数のコイルの出力する
前記各電気量の変化をそれぞれ検出し、少なくとも前記複数のコイルの内の一つのコイル
と接地との間の静電容量が所定しきい値を超えるコイル、もしくは前記複数のコイルの内
に一つのコイルと前記コンデンサとの接続点の電位が最も低下したコイルを衝突体を検出
するための前記インピーダンス信号を出力する前記インピーダンスセンサとして選択する
選択手段とを有する。このようにすれば、車両横幅に比較して幅が狭く、インピーダンス
変化が局所的に発生する場合でもインピーダンスセンサの検出感度を向上することができ
る。なお、この場合、各コイルの出力は時間順次に検出してもよく、並列同時に検出して
もよい。
【００３３】
　好適な態様において、前記コイルの軸心は、想定される前記衝突体の存在方向に向けて
配置されるので、たとえば車両前方の衝突体によるコイルインピーダンス変化を精度よく
非接触検出することができる。
【発明を実施するための最良の形態】
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【００３４】
　本発明の車両用歩行者判別装置を以下の実施態様を参照して説明する。ただし、本発明
は以下の実施態様に限られるものではなく、同一の技術思想にもとづく変形実施が可能で
あることは言うまでもない。
【実施例１】
【００３５】
（構成）
　この実施形態の車両用歩行者判別装置の構成を図１～図３を参照して説明する。図１は
装置のブロック回路図、図２はセンサ配置を示す模式側面図、図３はセンサの各種態様を
示す模式平面図である。１はインピーダンスセンサ、２は衝突荷重検知センサ（本発明で
言う衝突荷重センサ）、３はバンパアブソーバ、４はコントローラ、５は車輪速センサ、
６は車体、７バンパリーンフォース、８は歩行者保護装置（歩行者保護エアバッグ）であ
る。
【００３６】
　インピーダンスセンサ１を図４を参照して説明する。
【００３７】
　このインピーダンスセンサ１は、バンパーアブソーバ３に固定されたコイルLと、この
コイルLと並列接続されたコンデンサC0及び抵抗R1とからなるLCR回路１１と、LCR回路１
１と直列接続された電圧降下検出抵抗R2と、回路１２とからなる。LCR回路１１の一端は
たとえば３００kHzの交流電源Vから定電圧を印加されており、LCR回路１１の他端と電圧
降下検出抵抗R2の一端とは接続されて出力端を構成し、電圧降下検出抵抗R2の他端は接地
されている。C1、C2は、コイルLの分布容量であり、本来はコイルLの各ターン間に存在す
るが、ここでは、コイルLの両端と接地との間の浮遊静電容量からなるコンデンサC1、C2
として等価するものとする。電圧降下検出抵抗R2の電圧降下は、回路１２により整流、平
滑されてコントローラ４に内蔵された図示しないマイコンに入力される。なお、交流電源
１の発振周波数はコイルLとコンデンサC0との共振周波数frとされているが、これは必須
ではない。また、抵抗R1、R2、コンデンサC1も必須ではない。
【００３８】
　このインピーダンスセンサ１の動作を説明する。コイルLに金属体が接近すると、金属
体に誘起される渦電流の影響によりコイルのインダクタンスが減少する。また、渦電流は
等価的にコイルのインダクタンスと並列接続された抵抗が低下することに相当する。結局
、コイルLに金属体が接近すると、LCR回路１１のインピーダンスが低下する。これに対し
て、人体や絶縁体がコイルLに接近してもこのようなインピーダンスの低下はほとんど生
じない。したがって、金属体の接近をこのLCR回路１１のインピーダンス低下による出力
電圧Voの増加として検出することができる。
【００３９】
　また、歩行者や金属体がコイルに接近すると、それらは交流的あるいは直流的に大地に
アースされていると考えることができるため、コイルLと大地との間の浮遊容量が増加す
る。この浮遊容量は、図４に示すように、コイルLの両端と大地とを接続するコンデンサC
1、C2に等価することができるため、電圧降下検出抵抗R2とコンデンサC2とからなる合成
インピーダンスが減少することになる。ただし、金属体の場合には、電圧降下検出抵抗R2
とコンデンサC2とからなる合成インピーダンスの減少よりも、上記したLCR回路１１の合
成インピーダンスの減少の方が格段に優勢であるために、出力電圧Voは増加する。これに
対して、歩行者の場合には、LCR回路１１の合成インピーダンスの減少がないため、電圧
降下検出抵抗R２とコンデンサC2とからなる合成インピーダンスの減少により、出力電圧V
oは減少する。結局、このインピーダンスセンサ１によれば、出力電圧Voの増加と減少と
により金属体の接近と歩行者の接近とを良好に分別することができる。
【００４０】
　更に説明すると、上述したように人体接近によるコイルの交流インピーダンス減少は金
属体に比べて格段に小さいが、人体の表面積は比較的広いために交流インピーダンス回路
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の人体に対する静電容量Cは比較的大きい。この静電容量Cは交流インピーダンス回路の両
端とそれぞれGNDとの間に存在すると等価できるが、交流インピーダンス回路の両端のう
ち、交流電源から給電される側の静電容量Cは交流電源から充電されるために無視するこ
とができ、交流インピーダンス回路と電気量検出用インピーダンス素子との接続点とGND
とを接続する静電容量Cが増大することになる。その結果、電圧降下検出抵抗R２の電圧降
下を低下させる。したがって、電気量検出用インピーダンス素子の電圧降下により交流イ
ンピーダンス回路への人体の接近を検出することができる。したがって、金属体と検出し
た場合には、歩行者保護装置を作動させる必要がない。また、絶縁体がコイルLに接近す
る場合には、出力電圧Voの変動がないため、歩行者保護装置を作動させる必要がない。
【００４１】
　インピーダンスセンサ１の好適な設置例を図５に示す。図５では、コイルLはバンパー
アブソーバ３に左右に３個配置される。各コイルはそれぞれ異なるLCR回路１１を構成し
、かつ各LCR回路１１はそれぞれ異なる電圧降下検出抵抗R2をもつ。各電圧降下検出抵抗R
2の電圧降下は、それぞれ異なる回路１２を通じてアナログ直流電圧に変換され、マイコ
ンにそれぞれ入力される。すなわち、図５では左右に順次配置された多数のインピーダン
スセンサ１が装備される。マイコンは、入力された各出力電圧Voのうち、接近体が存在し
ない場合に比較して最も電圧低下量が大きいインピーダンスセンサ１の出力電圧Voを選択
してインピーダンスセンサ１の出力電圧とする。このような回路自体は図示するまでもな
いので、図示を省略する。なお、コイルLの軸心は、車両の前後方向とされる。これによ
り、コイルの感度を向上することができる。インピーダンスセンサ１の感度を好適にする
ため、その好適な搭載位置はバンパカバーの表面か裏面とされる。裏面であればバンパカ
バーの意匠に注意を払う必要もなくなるので一層好適である。
【００４２】
　なお、インピーダンスセンサ１による歩行者の検出がコンデンサC1の容量増加によるこ
とに鑑み、コイルLと電圧降下検出抵抗R２との接続点に接続される広面積の電極板を設け
ることも好ましい。この電極板は車両前後方向に対して略直角に配置されることが好まし
い。
【００４３】
　衝突荷重検知センサ２は、車体６の前部に配置されて歩行者衝突荷重を検出する。図３
（ａ）～図３（ｄ）に衝突荷重検知センサの構成例を示す。図３（ａ）は、荷重センサで
ある衝突荷重検知センサ２をバンパリーンフォース７とサイドメンバー７と１０との間に
配置した例、図３（ｂ）は、加速度センサである衝突荷重検知センサ２をバンパリーンフ
ォース７の後端面に固定した例、図３（ｃ）は、バンパーアブソーバ３とバンパリーンフ
ォース７との間に薄膜状面圧センサである衝突荷重検知センサ２を配置した例である。こ
の薄膜状面圧センサの電気抵抗は、加えられる圧力に応じて変化することにより、バンパ
ーアブソーバ３に加えられる衝突荷重を検知する。図３（ｄ）は、バンパーアブソーバ３
とバンパリーンフォース７との間に変位センサである衝突荷重検知センサ２を配置した例
である。薄膜面圧センサは、バンパリーンフォース７の前面に沿いつつ左右方向に延設さ
れている。このセンサは、互いに所定間隔を隔てて左右方向に延設される一対の電極ライ
ンと、両電極ライン間に配置されるカーボン含有のゴム膜とからなる。このゴム膜に衝突
荷重が掛かるとゴム膜が前後方向に圧縮されてゴム膜の前後方向（厚さ方向）の電気抵抗
が低下する。従って、両電極ライン間の電気抵抗を検出することにより、衝突荷重を検出
することができる。その他、バンパーアブソーバ３に加えられる衝突荷重の大きさに応じ
た電気量を出力する種々の公知の力学センサを採用することができることは当然である。
【００４４】
　衝突荷重検知センサ２は、衝突が生じたとき、衝突荷重に応じた好適には比例した出力
電圧を出力する。この出力電圧は、コントローラ４に内蔵された図示しないマイコンに送
られる。
【００４５】
　コントローラ４は、共振回路センサ１及び衝突荷重検知センサ２の出力をデジタル信号
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に変換するA/Dコンバータ及びこれらデジタル信号を演算して歩行者の衝突を検出し、歩
行者衝突検出時に歩行者保護装置８に作動を指令する前述のマイクロコンピュータを含む
。この種のコントローラの構成及び車輪速センサ５の構成自体は従来から知られているの
で、説明を省略する。
【００４６】
　次に、コントローラ４のマイコンにより遂行される歩行者判別動作を図６に示すフロー
チャートを参照して説明する。
【００４７】
　まず、インピーダンスセンサ１から出力電圧Voに相当するインピーダンス信号L(t)を読
み込み（S１００）、次に、インピーダンス信号L（t）が所定のしきい値Lth_hより大きい
かどうかを判定して（S１０２）、大きければ金属体が近づいたと考えられるので、歩行
者以外と判別する（S１０４）。
【００４８】
　インピーダンス信号L（t）が所定のしきい値Lth_h以下であれば、インピーダンス信号L
（t）がより小さい所定のしきい値Lth_lより小さいかどうかを判定し（S１０６）、そう
でなければ歩行者の接近はないものとしてステップS１００にリターンする。
【００４９】
　インピーダンス信号L（t）がしきい値Lth_l以下であれば、歩行者が接近していると判
定し、車速を読み込む（S１０８）。次に、車速が所定値Vthより大きいかどうかを判定し
（S１１０）、以下なら歩行者に実害はないと判定してメインルーチンにリターンする。
車速が所定値Vthより大きければ、タイマT0をスタートさせ（S１１２）、衝突荷重F(t)を
読み込む（S１１４）。次に、衝突荷重F（t）が所定のしきい値Fth_０より大きいかどう
かを判定し（S１１６）、大きければ歩行者と判定して（S１１８）、メインルーチンにリ
ターンし、衝突荷重F（t）が所定のしきい値Fth_０以下であればタイマのカウント値が所
定しきい値Tthを超えたかどうかを判定し（S１２０）、タイマT0をインクリメントしてス
テップS１１２にリターンする。
【００５０】
　このようにすれば、インピーダンスセンサ１により歩行者接近と判別してから所定期間
内における衝突荷重の増加により、歩行者の衝突を検出しているので、金属体や絶縁体の
衝突による歩行者保護装置の作動を防止し、かつ、歩行者が接近したものの衝突が生じな
かった場合も歩行者保護装置の作動を回避することができ、実用上の効果が大きい。
【００５１】
（変形態様）
　上記したインピーダンスセンサ１の判定しきい値Lth_h、Lth_lは、固定値としてもよい
が、インピーダンスセンサ１の出力電圧Voが直近時間帯において所定時間以上ほとんど変
化しない場合における出力電圧Voの値を判定しきい値Lth_hとし、それよりも一定値小さ
い値を判定しきい値Lth_lとしてもよい。このようにすれば、インピーダンスセンサ１の
特性の経時変化や走行環境変化による衝突体がない場合における出力電圧Voのレベル変化
すなわちオフセット変化を解消することができる。
【００５２】
　歩行者が衝突した場合のインピーダンスセンサ１と衝突荷重検知センサ２との出力波形
変化を図７に示す。
【実施例２】
【００５３】
　実施例２を図８に示すフローチャートを参照して説明する。この実施例は実施例１にお
ける歩行者判定動作を変更したものである。図８に示すフローチャートは、図６に示すフ
ローチャートにおいて、ステップS２００以下を追加したものである。ただし、ステップS
１２０におけるしきい値Tth０は図６のステップS１２０におけるしきい値Tthに相当する
。
【００５４】
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　ステップS１１６において、衝突荷重F（t）が所定のしきい値Fth_０より大きければ、
この時点におけるインピーダンス信号L(t)を読み込んで衝突時インピーダンス値L(0)とし
て記憶し（S１３０）、第二のタイマT1をスタートさせる（S１３２）。
【００５５】
　次に、衝突荷重F(t)を読み込み（S１３４）、衝突荷重F（t）が所定のしきい値Fth_１
より大きいかどうかを判定し（S１３６）、大きければインピーダンス信号L（t）を読み
込んで値L1とする（S１３８）。次に、値L1／L0を計算してインピーダンス信号L（t）の
変化率を求め（S１４０）、変化率が歩行者に相当する所定範囲dth_l～dth_hの範囲内か
どうかを判定し（S１４２）、範囲内であれば歩行者と判定する。また、範囲外であれば
、歩行者以外と判定してメインルーチンにリターンする。
【００５６】
　また、S１３６において、衝突荷重F（t）が所定のしきい値Fth_１以下であればタイマT
1のカウント値T1が衝突時点から所定時間経過したことを示す値Tth_１に達したかどうか
を調べ（S１４６）、達していなければタイマT1をインクリメントして（S１４８）、ステ
ップS１３４にリターンし、達していれば衝突体は歩行者ではないと判断してメインルー
チンにリターンする。
【００５７】
　すなわち、この実施例では、まずインピーダンスセンサ１の出力により歩行者に相当す
るインピーダンス信号L（t）の低下を検出した後、車速が高いことを確認し、その後、衝
突荷重F（t）が所定期間内にしきい値Fth_０を超えて所定の衝突荷重を超える衝突が生じ
たことを確認し、更にその後、衝突時点（タイマT１のスタート時点）から衝突荷重F（t
）が所定値Fth_１に達するまでの期間におけるインピーダンス信号L（t）の増加率が所定
範囲かどうかを調べ、これらの条件を満足した場合に歩行者と判別する。
【００５８】
　この時のしきい値とセンサ出力波形とを図９に示す。図９において、衝突荷重F（t）が
Fth_０に達して衝突荷重検知センサ２が衝突を検出するのは、実際の衝突時点から所定時
間後である。この期間には、インピーダンスセンサ１の出力は増加する。すなわち、実際
の衝突時点直後において、インピーダンスセンサ１の出力は歩行者がコイルLに密着しよ
うとするため低下するが、その後、その反動により歩行者がコイルLから離れるため、更
に、バンパカバーに取付けられたインピーダンスセンサ１がバンパカバーの変形により歩
行者から離れる方向に変位するため、インピーダンスセンサ１の出力は増加する。この実
施例では、このインピーダンスセンサ１の出力増加率が、歩行者に比べて形状や硬さが異
なる他の物体と歩行者とでは異なることを利用して判別精度を向上させている。
（変形態様）
　この実施例では、インピーダンス信号L（t）が衝突検出時（Fth_０）の値L0から、衝突
荷重F（t）が衝突検出時点から所定量増大してFth_１になった時点の値L1との差が、歩行
者に相当する所定範囲内にあるかどうかにより、歩行者判別を行っている。
【００５９】
　その代わりに、衝突時点におけるインピーダンス信号L（t）の値L0、もしくは上記L0と
L1との平均値が、歩行者に相当する所定半にあるかどうかにより、歩行者の判別を行って
もよい。
【００６０】
　すなわち、衝突時点においてはコイルLと歩行者との前後方向距離関係が確定している
ため、距離によるインピーダンス信号L（t）のばらつきを減らすことができる。
【００６１】
　また、衝突時点におけるインピーダンス信号L（t）の値L0の大きさにより、歩行者の体
格すなわちコイルL又はコンデンサC２の電極からみた表面積を推定することもできる。
【００６２】
　更に、衝突荷重F（t）のピーク値や波形（車速によるばらつきは補償しておく）などか
ら求めた衝突物の質量と、衝突時点におけるインピーダンス信号L（t）の値L0とから歩行
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者と自転車に乗った歩行者との弁別などを行うことも可能である。
【００６３】
　すなわち、衝突荷重F（t）とインピーダンス信号L（t）を入力変数とする所定の関数に
、これら衝突荷重F（t）とインピーダンス信号L（t）を代入する演算を行ったり、マップ
により行ったりすることにより、衝突荷重F（t）とインピーダンス信号L（t）とのどちら
かのみでそれを行っていた従来に比較して、更に、衝突荷重F（t）による歩行者弁別とイ
ンピーダンス信号L（t）による歩行者弁別とを別々に行い、それらの論理和又は論理積に
より歩行者を弁別する場合と比較して、歩行者弁別精度を一層向上することができる。
【実施例３】
【００６４】
　実施例３を図１０に示すフローチャートを参照して説明する。この実施例は実施例１に
おける歩行者判定動作を変更したものである。図１０に示すフローチャートは、図６に示
すフローチャートにおいて、ステップS１６０以下を追加したものである。ただし、ステ
ップS１２０において、タイマーT0のカウント時間（簡単のためにT0とする）がしきい値T
th０を超えた場合には、衝突なしと判定してからマイコンのメインルーチン（図示せず）
にリターンするものとする。
【００６５】
　この実施例では、ステップS１０６においてインピーダンス信号L（t）が低位しきい値L
th_l以下であると判定した場合に、衝突荷重F（t）を読み込み（S１６０）、衝突荷重F（
t）がしきい値Fth_０よりも大きいかどうかを判定し、以下であればステップS１００にリ
ターンする。衝突荷重F（t）がしきい値Fth_０よりも大きければ、車速とみなした車輪速
を読み込み（S１６４）、車輪速Vが所定のしきい値Vthより大きいかどうかを判定し（S１
６８）、以下なら衝突なしと判定して（S１５０）、メインルーチンにリターンする。車
輪速Vが所定のしきい値Vthより大きければ、衝突物の質量Mを演算し（S１７０）、質量M
が歩行者に相当する所定範囲（Mth_l～Mth_h）の範囲にあるかどうかを調べる（S１７２
）。範囲外であれば歩行者以外と判定し（S１８０）、メインルーチンにリターンする。
範囲内であれば衝突物の剛性Kを演算し（S１７４）、剛性Kが歩行者に相当する所定範囲
（Kth_l～Kth_h）の範囲にあるかどうかを調べる（S１７６）。範囲外であれば歩行者以
外と判定し（S１８０）、メインルーチンにリターンする。範囲内であれば歩行者と判定
し、メインルーチンにリターンする。各実施例において、衝突発生後、歩行者と断定され
た場合には、メインルーチンの図示しないサブルーチンにより歩行者保護装置が起動され
る。
【００６６】
　すなわち、この実施例によれば、インピーダンスセンサ１のインピーダンス低下（イン
ダクタンス及び渦電流の増大を伴わない静電容量増大）が存在しない場合であっても（S
１０６）、衝突荷重F（t）が増加して衝突を検出し（S１６２）、車速が高いことを判定
した（S１６８）場合には、衝突物の質量と剛性とを演算し、それらが歩行者の質量、剛
性範囲にあると判定した場合には、歩行者保護装置を作動させるものである。
【００６７】
　このようにすれば、歩行者衝突時になんらかの原因によりインピーダンス低下が小さく
ても、質量、剛性の両面にて衝突物を歩行者と判定することができるので、判定精度を一
層向上することができる。たとえば、歩行者のズボンに金属（たとえば鋲）がついていた
り、歩行者が自転車に乗っていたりすると、LCR回路１１のインピーダンス低下とコンデ
ンサC２の浮遊静電容量増加が同時に生じて、インピーダンス信号L（t）の低下を検出で
きない可能性がある。これにより、衝突物が歩行者と同様の質量、剛性（柔らかさ）をも
つ確率は非常に小さいので、インピーダンス非低下衝突検出時における歩行者保護装置の
誤作動を抑止しつつ、なんらかの原因により歩行者衝突にもかかわらず、インピーダンス
信号L（t）が低下しない場合に対処することができる。なお、上記した衝突物の質量、剛
性による歩行者判定（S１７０～（S１７８）をS１１６とS１１８の間に設けてもよい。
【００６８】
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　上記した衝突物の質量、剛性を演算する方法について更に詳しく説明する。
【００６９】
　衝突荷重Fを読み込み、それがあるしきい値（Fth0）を超える場合に、内蔵タイマT1を
リセットし、衝突荷重Fを再度読み込み、タイマT1をインクリメントし、衝突荷重Ｆがし
きい値Fth1（Fth0より大）を上回るまでの時間（T１と称する）を計測しておく。
【００７０】
　衝突荷重Ｆがしきい値Fth1（Fth0より大）となれば、この時間T１とあらかじめ記憶す
るT１とKとの関係に基づいて衝突物体とバンパとの剛性Kを求める。上記関係はあらかじ
め実験により求めておき、換算テーブルをコントローラ４内に記憶させておけばよい。こ
の剛性Ｋとは、衝突荷重Ｆがある低値からある高値まで増大するのに必要な時間に負の相
関をもつ関数値である。定性的に説明すると、剛性Ｋが大きいとは、衝突物体と車体との
衝突部位が堅い状態であり、衝突荷重Ｆは短時間で増大する。剛性Ｋが小さいとは、衝突
物体と車体との衝突部位が堅くない状態であり、衝突荷重Ｆは時間を掛けて増大する。す
なわち、剛性Ｋは変形のしにくさを示すパラメータとも言える。
【００７１】
　衝突荷重Ｆがしきい値Fth1（Fth0より大）となれば、この時間T２とあらかじめ記憶す
るT２と衝突物体質量Mとの関係に基づいて衝突物体質量M求める。上記関係はあらかじめ
実験により求めておき、換算テーブルをコントローラ４内に記憶させておけばよい。説明
を付加すると、衝突時において、衝突物体は強く車体に押しつけられた後、衝突物体やバ
ンパーの弾性によりはね飛ばされて衝突荷重Ｆは低下する。衝突物体が車体に強く押しつ
けられている時間は衝突物体の質量が小さい場合には短く、衝突物体の質量が大きい場合
には長い。従って、上記タイマT2の時間から衝突物体質量Mを演算することができる。な
お、衝突物の質量、剛性を演算する方法の更なる詳細については、本出願人の既出願を参
照されたい。衝突物の質量、剛性の演算自体はこの発明の要旨ではないので、これ以上の
詳細説明は省略する。
【００７２】
（変形態様）
　インピーダンスセンサ１の周波数は適宜設定することができる。ある周波数値までの周
波数の増大は、感度を向上させる。
【００７３】
（変形態様）
　上記した実施例では、渦電流によるインダクタンス、抵抗の減少に基づいて歩行者を金
属体から弁別するコイルLと、浮遊静電容量の増加に基づいて歩行者を絶縁物から弁別す
るコンデンサC２とを一体の回路として用いた。しかし、コイルLとコンデンサC２とを別
々に用いてもよいことは明らかである。
【００７４】
　この場合、コイルLに人体又は絶縁物が接近する場合、コイルLのインピーダンスはほと
んど変化しない。しかし、渦電流の増加によるコイルLのインピーダンス低下よりも衝突
物の大きな透磁率によるコイルLのインピーダンス（インダクタンス）の増加が優勢な衝
突物も存在する。たとえば磁界と同一方向に存在する薄鉄板や高抵抗率の磁性体などであ
る。この場合には、コイルLのインダクタンスが増加するために、コイルLのインダクタン
スが増加しない歩行者から容易に弁別することができる。つまり、コイルLのインピーダ
ンスを検出するインピーダンスセンサと、浮遊静電容量を検出するインピーダンスセンサ
とを別々に用いてもよいわけである。
【００７５】
（変形態様）
　図５に示す複数のコイルL（複数のコンデンサC２を伴う）をバンパーに左右に配列し、
それらの出力に基づいて人体と判定したコイルL又はコンデンサC２の位置から左右方向に
おける衝突位置も弁別することができる。したがって、求めた衝突位置に応じて衝突位置
側の歩行者保護装置たとえばフードエアバッグあるいはピラーエアバッグを作動させても
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よく、位置に関係なく作動させる場合には、少なくとも一組のコイルＬ又はコンデンサＣ
２が人体と判定したときに歩行者保護装置を作動させればよい。
【００７６】
　また、衝突荷重センサの出力は、車両ボデーの衝突力の伝達経路により変化するのが、
インピーダンスセンサ１の出力により求めた衝突位置に応じて、衝突荷重検知センサ２の
出力又はしきい値を調整すれば、衝突位置のばらつきによる衝突荷重のばらつきを補償す
ることもできる。
【００７７】
（変形態様）
　車両前方の歩行者を検出する場合、コンデンサC２の車両側の電極板は、できるだけ広
く、かつ、車両前後方向に直角に配置することが好ましい。そこで、バンパカバー内に電
極板となる薄い金属板やネット状の金属線を埋設したり張り付けたりすることは好適であ
る。この場合、この電極板は車体から絶縁される必要があることが好ましい。その他、バ
ンパーアブソーバ３などをこの電極板としてもよい。なお、コイルLはバンパーに接地さ
れて前方に開口することが好ましい。コイルLの前後開口をコンデンサC２の電極板がカバ
ーすると、この電極板に渦電流が発生してコイルLの感度が低下するので、コイルLの開口
部分には電極板を設けないようにすることが好適である。
【図面の簡単な説明】
【００７８】
【図１】車両用衝突物体判別装置の構成を示すブロック回路図
【図２】図１に示すセンサの配置を示す模式側面図
【図３】（ａ）～（ｄ）はそれぞれ衝突荷重検知センサの種々の態様を示す模式平面図
【図４】インピーダンスセンサの回路図
【図５】インピーダンスセンサのコイルの配置を示す模式斜視図
【図６】実施例１の歩行者判別方式を説明するためのフローチャート
【図７】実施例１において歩行者衝突時のセンサ出力波形を示す図
【図８】実施例２の歩行者判別方式を説明するためのフローチャート
【図９】実施例２において歩行者衝突時のセンサ出力波形を示す図
【図１０】実施例３の歩行者判別方式を説明するためのフローチャート
【符号の説明】
【００７９】
　１　インピーダンスセンサ
　２　衝突荷重検知センサ
　４　コントローラ
　５　車輪速センサ
　８　歩行者保護装置
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