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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　加速度を決定するための方法であって、
　道路区画（ｉ）は、現在位置（ＸＧＰＳ）に基づいて、地図データから決定され、
　複数の加速度値（ａ（ｔ）、ａ１、ａ２）および／または複数の速度値（ｖ（ｔ）、ｖ
１、ｖ２）は、該道路区画（ｉ）内において計測され、
　該道路区画（ｉ）内における加速度の確率分布の格納されたパラメータ（μｎ、Σｎ、
σｎ）は、メモリから読出され、該格納されたパラメータ（μｎ、Σｎ、σｎ）は、該道
路区画（ｉ）に関連付けられており、
　該道路区画（ｉ）内における該加速度の確率分布の新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ

＋１、σｎ＋１）は、該読出されたパラメータ（μｎ、Σｎ、σｎ）から、そして、該複
数の加速度値（ａ（ｔ）、ａ１、ａ２）と該複数の速度値（ｖ（ｔ）、ｖ１、ｖ２）との
うちの少なくとも１つから計算され、
　少なくとも１つの新たなパラメータは、加速度の統計的ばらつきの測度であり、
　該確率分布の新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１、σｎ＋１）が格納される、方法
。
【請求項２】
　前記地図データは道路区画の等級を有し、道路区画は各等級に関連付けられており、各
等級の道路区画は、同一の予め設定された道路固有の判定基準を有し、
　前記決定された道路区画（ｉ）に関連付けられた少なくとも１つの等級（Ｃ（ｉ））が
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確定され、
　前記加速度の確率分布の新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１、σｎ＋１）は、該道
路区画（ｉ）に対して、および／または、該道路区画（ｉ）に関連付けられた該等級（Ｃ
（ｉ））に対して格納される、請求項１に記載の方法。
【請求項３】
　前記新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１、σｎ＋１）は、帰納方程式を使用して計
算され、
　前記道路区画（ｉ）の前記計測された加速度値（ａ（ｔ）、ａ１、ａ２）および／また
は速度値（ｖ（ｔ）、ｖ１、ｖ２）と、前記格納されたパラメータ（μｎ、Σｎ、σｎ）
とは、該帰納方程式に入力される、請求項１または請求項２のいずれか１項に記載の方法
。
【請求項４】
　現在の加速度の確率分布の現在のパラメータ（μ、μ１、μ２、Σ１、Σ２、σ）は、
前記計測された複数の加速度値（ａ（ｔ）、ａ１、ａ２）および／または複数の速度値（
ｖ（ｔ）、ｖ１、ｖ２）から計算され、
　該加速度の確率分布の前記新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１、σｎ＋１）は、該
現在のパラメータ（μ、μ１、μ２、Σ１、Σ２、σ）および前記格納されたパラメータ
（μｎ、Σｎ、σｎ）から計算される、請求項１または請求項２のいずれか１項に記載の
方法。
【請求項５】
　前記格納されたパラメータ（μｎ、Σｎ、σｎ）は、前記道路区画（ｉ）に割当てられ
ており、前記決定された道路区画（ｉ）に対する前記新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ

＋１、σｎ＋１）を計算するために読出される、請求項１～請求項４のいずれか１項に記
載の方法。
【請求項６】
　前記格納されたパラメータ（μｎ、Σｎ、σｎ）は、前記道路区画（ｉ）の前記確定さ
れた等級（Ｃ（ｉ））に割当てられており、該確定された等級（Ｃ（ｉ））に対する前記
新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１、σｎ＋１）を計算するために読出される、少な
くとも請求項２に記載の方法。
【請求項７】
　信頼性情報の値（ｎ）は、前記計算された新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１、σ

ｎ＋１）とは別にカウントされ、
　前記加速度の確率分布の該計算された新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１、σｎ＋

１）は、該計算された新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１、σｎ＋１）に関連付けら
れた該信頼性情報の値（ｎ）と共に格納される、請求項１～請求項６のいずれか１項に記
載の方法。
【請求項８】
　自動車用のシステム（１０）であって、該システム（１０）は、
　演算装置（１１０）を備え、
　道路区画を有する地図データを収容するメモリ（１４０）を備え、
　速度および／または加速度の複数の計測値（ｖ（ｔ）、ａ（ｔ））を送信するためのデ
ータバス（ＣＡＮ）へのインタフェース（１０２）を備え、
　現在位置（ＸＧＰＳ）を決定するための受信器（１０１）を備え、
　該演算装置（１１０）は、該現在位置（ＸＧＰＳ）に関連付けられた道路区画（ｉ）を
決定するように構成され、
　該演算装置（１１０）は、該メモリ（１４０）から加速度の確率分布のパラメータ（μ

ｎ、Σｎ、σｎ）をロードするように構成され、該パラメータ（μｎ、Σｎ、σｎ）は、
該地図データの道路区画に関連付けられており、該加速度の確率分布のパラメータ（μｎ

、Σｎ、σｎ）は、速度計測および／または加速度計測から決定され、
　少なくとも１つのパラメータは、加速度の統計的ばらつきの測度であり、
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　該複数の速度および／または加速度計測が、該道路区画（ｉ）内において計測され、
　該演算装置（１１０）は、決定された道路区画（ｉ）において、該速度および／または
加速度の計測値（ｖ（ｔ）、ａ（ｔ））を評価するように構成され、
　該演算装置（１１０）は、該メモリ（１４０）に格納されたパラメータ（μｎ、Σｎ、
σｎ）と、該道路区画（ｉ）内における該速度および／または加速度の計測値（ｖ（ｔ）
、ａ（ｔ））とに基づいて、加速度の確率分布の新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１

、σｎ＋１）を計算するように構成され、
　該演算装置（１１０）は、該計算された加速度の確率分布の新たなパラメータ（μｎ＋

１、Σｎ＋１、σｎ＋１）を該メモリ（１４０）に格納するように構成され、該新たなパ
ラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１、σｎ＋１）は、該決定された道路区画（ｉ）に割当てら
れる、システム（１０）。
【請求項９】
　前記演算装置（１１０）は、前記加速度の確率分布のパラメータ（μｎ、Σｎ、σｎ）
に基づいて、経路に対する情報を計算するように構成され、該経路は、前記地図データの
道路区画から決定される、請求項８に記載のシステム（１０）。
【請求項１０】
　前記演算装置（１１０）は、前記現在位置（ＸＧＰＳ）の道路区画（ｉ）に関連付けら
れた前記加速度の確率分布のパラメータ（μｎ、Σｎ、σｎ）を読出すように構成され、
　該演算装置（１１０）は、該加速度の確率分布の読出されたパラメータ（μｎ、Σｎ、
σｎ）に基づいて、自動車の運転を制御するための制御データを決定するように構成され
ている、請求項８または請求項９のいずれか１項に記載のシステム（１０）。
【請求項１１】
　前記加速度の確率分布のパラメータ（μｎ、Σｎ、σｎ）は、一の特定の道路区画（ｉ
）に割当てられ、
　あるいは、
　前記加速度の確率分布のパラメータ（μｎ、Σｎ、σｎ）は、道路区画（ｉ）の等級（
Ｃ（ｉ））に割当てられ、前記地図データは、道路区画の等級を有し、予め設定された道
路固有の判定基準を満たす道路区画は、各等級に関連付けられている、請求項８～請求項
１０のいずれか１項に記載のシステム（１０）。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、加速度を決定するための自動車用システムおよび方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　特許文献１から、提案される経路を決定するための機器および方法が公知であり、この
提案される経路は、車両の異なるスピードに対する車両の推定された燃費に基づいて、お
よび、経路に対する推定されたスピードに基づいて、車両に対して推定された最小の燃料
使用量を有する。車両に対する推定された燃費は、車両に対して集計されたデータに基づ
く。あるいは、推定された燃費は、車両に対する実際のデータに基づく。いくつかの実施
形態において、提案される経路は、使用者の経路の嗜好と、リアルタイムの経路情報とに
よって束縛される。リアルタイムの経路情報は、現在の交通状態、現在の事故報告、天気
情報、現在の工事現場などを含む。あるいは、または、さらに、推定された燃料使用量は
、実際の運転者の動作データに基づく。実際の運転者の動作データは、使用者が規制に則
ってスピードを出すか否か、停止時に使用者が典型的な運転者よりも速く加速して、しか
るにより多くの燃料を使用するか否か、その他など、使用者の運転動作から収集されるデ
ータを含む。例えば、スピード制限を典型的に毎時１０マイル超過したスピードを出す使
用者に対して使用される燃料の推定された量を計算する際、経路を決定するものは、推定
されるスピードに対して、区間のスピード制限に毎時１０マイルを足して使用する。いく
つかの実施形態において、経路を決定するものは、例えば、「スピードを出す傾向」、「
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普段はスピードを出さない」、その他など、運転スタイルのリストを考慮するように配置
され、入力デバイスから使用者からの選択された運転スタイルを受信する。
【０００３】
　特許文献２は、状況感知型の経路選択のために、道路のスピードを推測することを示し
ている。道路の速度は、道路の特性と、多分に限定された感知されたデータから推論され
る。道路のスピードは、道路の特性または道路の等級（例えば、２車線、４車線、高速道
路、ステートハイウェイ、カントリーハイウェイ、…）、道路周囲のエリアの類型（例え
ば、商業用、居住用、農耕用、…）、道路が通り抜ける地勢、標示されたスピード制限、
ショッピングエリアなどの近隣の資源、娯楽用公園、その他、および、道路区画／交差点
に関する他の適したデータの関数であり得る。さらに、他の情報源が使用され得、このよ
うな情報源は、天気情報、道路間の関係、道路の類型、および道路事情、（例えば、感知
された幹線道路の近隣の交通渋滞）、ならびに、道路の類型間の特別な幾何学的関係（例
えば、フリーウェイの進入ランプまたは退出ランプからの道路区画間の距離）を含む。い
くつかの限定された感知されたデータが与えられると、このようなデータ間の高次の関係
およびパターンのみならず、このようなデータを如何に最良に結び付けるかについての洞
察を生成するために、統計的方法（機械学習および推論技術として既知の方法を含む）が
利用され得、これにより、異なる状況における道路区画の速度を予測し、このような異な
る状況は、現在の活動状況、近い将来の状況、およびより遠い将来の状況を含む。この方
法は、すべての道路区画についての速度についての確率分布を算定し続ける自動予測シス
テムを構築するために使用され得る。
【０００４】
　特許文献２において、スピード解析コンポーネントは、捕捉された軌跡における継続的
ＧＰＳ点の各ペアを調査することによって、時刻および平日／週末のそれぞれの細分につ
いて、別個のスピードを学習し得る。各ペア間における運転者のスピードが計算され得、
スピードは、ＡからＢに到達するように渡った各道路区画についての移動平均を生成する
ために利用され得る。スピード計測が時間のブロックに関連付けられた移動平均に適用さ
れ、この時間のブロックの時間特性は、スピード計算に包含される収集されたデータのタ
イムスタンプの時間特性に合致する。
【０００５】
　しかるに、スピード解析コンポーネントは、様々な分類（時刻、曜日）における道路区
画に関連付けられたスピードを決定し得る。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００６】
【特許文献１】国際公開第２００８／１１２３３５号
【特許文献２】米国特許出願公開第２００８／０００４７８９号明細書
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００７】
　本発明の目的は、加速度を決定する方法を可能な限り改善することである。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　この目的は、独立請求項１の特徴を有する方法によって達成される。有利な改良は、従
属請求項の主題であり、記述に含まれる。
【０００９】
　したがって、正および／または負の加速度を決定する方法が提供される。この方法は、
自動車のナビゲーションシステムなどのシステムにおいて有利に実装され得る。ナビゲー
ションシステムは、例えば、自動車内に装備される。システムは、例えば、方法の段階を
実行するための演算装置を有する。
【００１０】
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　この方法に従って、道路区画は、現在位置に基づく地図データから決定される。道路区
画は、地図データにおける道路の２点間において有利に規定される。地図データは、例え
ば、半導体メモリあるいは磁気的または光学的データキャリアなどの記憶媒体上に格納さ
れる。現在位置は、例えば、センサ情報または無線セル、あるいは、好ましくはＧＰＳ衛
星データに基づいて確定される。
【００１１】
　この方法に従って、決定された道路区画内において、複数の加速度値および／または複
数の速度値が計測される。有利なように、加速度値および／または速度値は、電子的シス
テムによって固定時間間隔で計測され得る。自動車において、加速度値および／または速
度値は、センサの支援を用いて計測され、ＣＡＮバスを介して送信される。
【００１２】
　この方法に従って、道路区画内における加速度の確率分布の格納されたパラメータがメ
モリから読出される。格納されたパラメータは、決定された道路区画に関連付けられる。
パラメータは、道路区画内における正および／または負の加速度の変動をマッピングする
。決定された区画内における加速の頻度および強度は、パラメータによって網羅される。
パラメータは、決定された区画内における加速度の曲線または進展を表示することを可能
にする。
【００１３】
　少なくとも１つのパラメータは、好ましくは、加速度の統計的ばらつきの測度である。
加速度の統計的ばらつきの測度の一般的な例は、分散、標準偏差および四分位数間範囲で
ある。統計的ばらつきの測度は、道路区画内における加速度の変動をマッピングすること
を可能にする。出願人によって引導された研究は、燃料消費が、加速度の確率分布のパラ
メータとしての統計的ばらつきの測度に基づく計算によってより正確に決定され得ること
を示した。
【００１４】
　確率分布のパラメータは、ナビゲーション用システム上に、またはナビゲーション用デ
ータベース中において、車両の運動の記述を空間効率良く格納することを可能にし、車両
の運動の記述は、とりわけ、加速度の確率分布を含む。パラメータは、平均の変動のみな
らず、交通事情に依存して、交通の流れにおける車両の微細な変動もまた記述する。
【００１５】
　確率分布の類型に依存して、異なるパラメータが使用され得る。確率分布は、好ましく
は正規分布またはラプラス分布である。パラメータは、使用される確率分布に関連付けら
れる。正規分布が使用されない場合、パラメータは、例えば、期待値および標準偏差であ
る。多次元分布の場合には、パラメータは、例えば多変量正規分布の場合において、ベク
トルまたは行列であり得る。
【００１６】
　例えば、格納されたパラメータは、少なくとも１つの先行の計測または予め設定された
初期値から取られる。この方法に従って、道路区画内における加速度の確率分布の新たな
パラメータは、読出されたパラメータからだけでなく、複数の加速度値および／または複
数の速度値からも計算される。
【００１７】
　新たなパラメータが計算された後、加速度の確率分布の新たなパラメータが格納される
。格納された新たな加速度の確率分布のパラメータは、好ましくは、道路区画に依存した
追加的な関数のために評価される。
【００１８】
　好ましくは、新たなパラメータは、加速度値および速度値が計測される特定の道路区画
に対して計算される。代替的に、または、さらに、新たなパラメータは、道路区画が関連
付けられた道路区画の等級に対して計算され、これによって、新たなパラメータは、特定
の道路区画に対して、または道路区画の等級に対して専用化される。特定の道路区画に対
して専用化された新たなパラメータは、道路区画の等級に対して専用化された新たなパラ
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メータと異なることが可能である。
【００１９】
　本発明のさらなる目的は、可能な限り改善された、および自動車に適したシステムを提
供することである。
【００２０】
　この目的は、独立請求項９の特徴を有するシステムによって達成される。有利な改良は
、従属請求項の主題であり、記述に含まれる。
【００２１】
　したがって、自動車用のシステムが提供される。ナビゲーションシステムは、プログラ
ムの走行を実行するための演算装置を有する。演算装置は、例えばプロセッサ、例えば中
央処理装置（ＣＰＵ）である。システムは、好ましくは、衛星信号を受信するように構成
されたコンポーネントとしてのナビゲーションシステムを有する。
【００２２】
　システムは、道路区画を含む地図データを収容したメモリを有する。追加的に、パラメ
ータおよび／または計測値が好ましくはメモリ内に格納される。メモリは、好ましくは不
揮発性メモリである。
【００２３】
　システムは、好ましくは、速度および／または加速度の計測値を受信するために、デー
タバスに対するインタフェースを有する。データバスは、例えばＣｏｎｔｒｏｌｌｅｒ　
Ａｒｅａ　Ｎｅｔｗｏｒｋ（ＣＡＮ）バスなど、好ましくは自動車のフィールドバスであ
る。
【００２４】
　システムは、現在位置を決定するための受信器を有する。受信器は、好ましくは、グロ
ーバルポジショニングシステム（ＧＰＳ）受信器、または、センサ等から他の位置データ
を受信する受信器である。受信器、インタフェースおよびメモリは、好ましくは演算装置
に接続される。
【００２５】
　演算装置は、現在位置に基づいて現在の道路区画を決定するように構成される。この目
的のため、決定された現在位置に属する現在の道路区画を決定するために、格納された地
図データが演算装置によってアクセスされる。
【００２６】
　演算装置は、メモリから加速度の確率分布のパラメータをロードするように構成される
。パラメータは、地図データの少なくとも１つの道路区画に関連付けられる。加速度の確
率分布のパラメータは、速度計測および／または加速度計測から決定される。
【００２７】
　後述される改良は、加速度を決定する方法のみならず、そのようなシステムに関する。
方法の特徴は、システムの機能に対応し得る。システムの機能は、対応する方法の段階を
暗示する。
【００２８】
　好ましい改良に従って、地図データは道路区画の等級を有する。予め設定された道路固
有の判定基準を有する道路区画は、各等級に関連付けられる。決定された道路区画に関連
付けられる等級は、好ましくは演算装置によって確定される。加速度の確率分布の新たな
パラメータは、好ましくは、道路区画に対して、および／または、道路区画に関連付けら
れた等級に対して格納される。好ましくは、すべての道路区画を等級分けするために、各
道路区画が等級に割当てられる。等級の分割は、例えば国家に特化した基準においてなど
、異なった道路関連の判定基準に従い得る。等級分けの一手段は、例えば、許容最高速度
であり、許容最高速度は、法律によって、あるいは、法律と代替的に、または法律との組
合せにおいて、異なる都市部の短距離および長距離の道路またはフリーウェイに応じた（
小）地区によって設定される。
【００２９】
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　好ましくは、演算装置は、経路情報を計算するために、メモリから加速度の確率分布の
パラメータをロードするように構成される。加速度の確率分布のパラメータは、好ましく
は、上記で説明された方法を使用して計算される。加速度の確率分布は、好ましくは正規
分布またはラプラス分布である。
【００３０】
　有利な改良に従って、経路情報が任意の経路に対して計算され得る。経路情報の計算の
ために、加速度の確率分布のパラメータがアルゴリズムに入力される。経路情報は、シス
テムの表示デバイスの支援を用いて使用者に直接的に表示され得る。例えば経路情報を考
慮してなど、特定の制限条件下において、例えば経路を計算するためなど、さらなるデー
タを計算するために経路情報を使用することもまた可能である。
【００３１】
　有利な改良に従って、加速度の確率分布の新たなパラメータは、帰納方程式を使用して
計算される。道路区画の計測された加速度値および／または速度値と、格納された加速度
の確率分布のパラメータとが帰納方程式に入力される。追加的に、帰納方程式の一部とし
て、いくつかの予め設定された頻度に対応する係数（平均、振幅）を予め計算することが
可能である。
【００３２】
　代替の改良に従って、現在の確率分布のパラメータを有する現在の加速度の確率分布は
、計測される複数の加速度値および／または複数の速度値から計算される。加速度の確率
分布の新たなパラメータは、現在の加速度の確率分布の現在のパラメータおよび格納され
たパラメータから計算される。この中間の段階は、加速度の確率分布の新たなパラメータ
を計算する前に、先ず現在の加速度の確率分布を計算して現在の分布の妥当性をチェック
するために使用され得る。追加的に、または、代替的に、頻度の集合に対する係数は、現
在の加速度の確率分布を計算するために計算および入力され、および／または、帰納方程
式に入力され得、ここで、係数は、複数の加速度値および／または複数の速度値から導出
される。
【００３３】
　有利な改良に従って、メモリに格納された、道路区画に割当てられたパラメータは、新
たなパラメータを計算するために読出される。この目的のために、道路区画は、好ましく
は識別子を有し、この識別子は、格納されたパラメータと共に格納され、格納されたパラ
メータに割当てられる。
【００３４】
　代替の改良において、格納されたパラメータは、道路区画に対する等級に割当てられる
。格納された等級のパラメータは、好ましくは、新たなパラメータを計算するために読出
される。識別子を使用して、また、道路区画の一の等級が臨機応変に選定され得る。
【００３５】
　好ましい改良に従って、（ナビゲーション）システムの現在位置は、好ましくはＧＰＳ
受信器を使用して決定される。現在の道路区画は、好ましくは現在位置および地図データ
から決定される。地図データは、好ましくは（ナビゲーション）システムのメモリに格納
される。
【００３６】
　別の有利な改良において、加速度の確率分布の新たなパラメータに加えて、信頼性情報
の項目が計算されることが提供される。信頼性情報は、後続の評価のために、計算された
加速度の確率分布のパラメータの妥当性に割当てられる。例えば、道路区画内における計
測の数など、異なる変数が信頼性情報として使用され得る。加速度の確率分布の新たなパ
ラメータは、好ましくは、新たなパラメータに関連付けられた信頼性情報と共に格納され
る。
【００３７】
　有利な改良変形に従って、例えば時刻および曜日など、計測の時間期間が決定される。
例えば、労働日における典型的に逸脱した交通量を考慮するために、計測は、労働日に、
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または非労働日に割当てられる。統計的な天候の影響を考慮するために、暦月への割当て
もまた可能である。
【００３８】
　時間期間に対して（および、道路区画／道路区画の等級に対して）割当てられた格納さ
れた加速度の確率分布のパラメータは、好ましくは、新たなパラメータを計算するために
メモリから読出される。時間期間に対して（および、道路区画／道路区画の等級に対して
）割当てられた計算された新たな加速度の確率分布のパラメータは、好ましくは格納され
る。
【００３９】
　別のとりわけ有利な改良変形に従って、加速度の確率分布のパラメータは、加速度の確
率分布の交通関連パラメータを使用して、異なる交通量に割当てられる。交通関連パラメ
ータは、例えば０から１までなど、好ましくは値の範囲を有する。代替的に、交通関連パ
ラメータは、例えば値１および値０など、固定の数値を有する。両方とも、変数を異なる
交通量に割当てることを可能にする。例えば、流れている交通は、交通関連パラメータの
値０が割当てられ、より高い交通量（例えば通勤者交通）は、交通関連パラメータの値１
が割当てられる。
【００４０】
　システムの有利な改良において、演算装置は、好ましくは、道路区画内における速度お
よび／または加速度の計測値を評価するように構成される。演算装置は、好ましくは、メ
モリに格納されたパラメータと、道路区画内における速度および／または加速度の計測値
とに基づいて、加速度の確率分布の新たなパラメータを計算するように構成される。演算
装置は、計算された新たなパラメータを（メモリに）格納するように有利に構成され、こ
の計算された新たなパラメータは、道路区画に割当てられ、および／または、道路区画の
等級に割当てられる。
【００４１】
　有利な改良変形に従って、演算装置は、加速度の確率分布のパラメータに基づいて、経
路情報を計算するように構成される。経路は、地図データの道路区画から決定される。
【００４２】
　別の有利な改良変形に従って、演算装置は、現在位置の道路区画に関連付けられた加速
度の確率分布のパラメータを読出すように構成される。演算装置は、読出された加速度の
確率分布のパラメータに基づいて、自動車の運転を制御するための制御データを決定する
ようにさらに構成される。
【００４３】
　加速度の確率分布のパラメータは、好ましくは、一の特定の道路区画に割当てられる。
このことは、殆ど労力なく、各個別の道路区画に対して加速度の確率分布を格納すること
を可能にする。特に、運転者によって頻繁に使用される道路区画は、この態様において、
統計的精度を有して検出され得る。
【００４４】
　別のとりわけ有利な改良変形において、加速度の確率分布のパラメータは、道路区画の
等級に割当てられる。地図データは、道路区画の等級を有する。予め規定された道路固有
の判定基準を満たす道路区画は、対応する等級に関連付けられる。
【００４５】
　道路区画および等級とのパラメータの関連付けはまた、個別の道路区画にパラメータを
割当てることによっても、関連付けられた道路区画の等級に（他の）パラメータを割当て
ることによっても、互いに組合せられ得る。個別の道路区画のパラメータが存在している
場合、これらのパラメータは、対応する等級のパラメータよりも高い優先度を有する。
【００４６】
　上述された改良変形は、組合せにおいてのみならず、とりわけ個別においても有利であ
る。すべての改良変形は、互いに組合せられ得る。いくつかの可能な組合せは、図中の例
示的実施形態の記載において説明されている。しかしながら、改良変形を組合せることに
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対して、図中に図示されたこれらの可能性は限定ではない。
【００４７】
　以上により、本発明は、以下の手段を提供する。
【００４８】
　（項目１）　
　加速度を決定するための方法であって、
　道路区画（ｉ）は、現在位置（ＸＧＰＳ）に基づいて、地図データから決定され、
　複数の加速度値（ａ（ｔ）、ａ１、ａ２）および／または複数の速度値（ｖ（ｔ）、ｖ
１、ｖ２）は、該道路区画（ｉ）内において計測され、
　該道路区画（ｉ）内における加速度の確率分布の格納されたパラメータ（μｎ、Σｎ、
σｎ）は、メモリから読出され、該格納されたパラメータ（μｎ、Σｎ、σｎ）は、該道
路区画（ｉ）に関連付けられており、
　該道路区画（ｉ）内における該加速度の確率分布の新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ

＋１、σｎ＋１）は、該読出されたパラメータ（μｎ、Σｎ、σｎ）から、そして、該複
数の加速度値（ａ（ｔ）、ａ１、ａ２）と該複数の速度値（ｖ（ｔ）、ｖ１、ｖ２）との
うちの少なくとも１つから計算され、
　該確率分布の新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１、σｎ＋１）が格納される、方法
。
【００４９】
　（項目２）　
　上記地図データは道路区画の等級を有し、道路区画は各等級に関連付けられており、各
等級の道路区画は、同一の予め設定された道路固有の判定基準を有し、
　上記決定された道路区画（ｉ）に関連付けられた少なくとも１つの等級（Ｃ（ｉ））が
確定され、
　上記加速度の確率分布の新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１、σｎ＋１）は、該道
路区画（ｉ）に対して、および／または、該道路区画（ｉ）に関連付けられた該等級（Ｃ
（ｉ））に対して格納される、上記項目のいずれかに記載の方法。
【００５０】
　（項目３）　
　上記新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１、σｎ＋１）は、帰納方程式を使用して計
算され、
　上記道路区画（ｉ）の上記計測された加速度値（ａ（ｔ）、ａ１、ａ２）および／また
は速度値（ｖ（ｔ）、ｖ１、ｖ２）と、上記格納されたパラメータ（μｎ、Σｎ、σｎ）
とは、該帰納方程式に入力される、上記項目のいずれかに記載の方法。
【００５１】
　（項目４）　
　現在の加速度の確率分布の現在のパラメータ（μ、μ１、μ２、Σ１、Σ２、σ）は、
上記計測された複数の加速度値（ａ（ｔ）、ａ１、ａ２）および／または複数の速度値（
ｖ（ｔ）、ｖ１、ｖ２）から計算され、
　該加速度の確率分布の上記新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１、σｎ＋１）は、該
現在のパラメータ（μ、μ１、μ２、Σ１、Σ２、σ）および上記格納されたパラメータ
（μｎ、Σｎ、σｎ）から計算される、上記項目のいずれかに記載の方法。
【００５２】
　（項目５）　
　上記格納されたパラメータ（μｎ、Σｎ、σｎ）は、上記道路区画（ｉ）に割当てられ
ており、推定された道路区画（ｉ）に対する上記新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１

、σｎ＋１）を計算するために読出される、上記項目のいずれかに記載の方法。
【００５３】
　（項目６）　
　上記格納されたパラメータ（μｎ、Σｎ、σｎ）は、上記道路区画（ｉ）の推定された
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等級（Ｃ（ｉ））に割当てられており、該推定された等級（Ｃ（ｉ））に対する上記新た
なパラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１、σｎ＋１）を計算するために読出される、上記項目
のいずれかに記載の方法。
【００５４】
　（項目７）　
　信頼性情報の値（ｎ）は、上記計算された新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１、σ

ｎ＋１）とは別に計算され、
　上記加速度の確率分布の該計算された新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１、σｎ＋

１）は、該計算された新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１、σｎ＋１）に関連付けら
れた該信頼性情報の値（ｎ）と共に格納される、上記項目のいずれかに記載の方法。
【００５５】
　（項目８）　
　上記確率分布の上記新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１、σｎ＋１）は、加速度の
確率分布の交通関連パラメータ（λ）を使用して、複数の異なる交通量に割当てられ、該
交通関連パラメータ（λ）は、上記推定された道路区画（ｉ）内における交通の密度に基
づいており、該交通関連パラメータ（λ）は、上記複数の加速度値（ａ（ｔ）、ａ１、ａ
２）および／または上記複数の速度値（ｖ（ｔ）、ｖ１、ｖ２）および／または受信され
た交通データから推定される、上記項目のいずれかに記載の方法。
【００５６】
　（項目９）　
　自動車用のシステム（１０）であって、該システム（１０）は、
　演算装置（１１０）を備え、
　道路区画を有する地図データを収容するメモリ（１４０）を備え、
　速度の計測値および／または加速度の計測値（ｖ（ｔ）、ａ（ｔ））を送信するための
データバス（ＣＡＮ）へのインタフェース（１０２）を備え、
　現在位置（ＸＧＰＳ）を決定するための受信器（１０１）を備え、
　該演算装置（１１０）は、該現在位置（ＸＧＰＳ）に関連付けられた道路区画（ｉ）を
決定するように構成され、
　該演算装置（１１０）は、該メモリ（１４０）から加速度の確率分布のパラメータ（μ

ｎ、Σｎ、σｎ）をロードするように構成され、該パラメータ（μｎ、Σｎ、σｎ）は、
該地図データの道路区画に関連付けられており、該加速度の確率分布のパラメータ（μｎ

、Σｎ、σｎ）は、速度計測および／または加速度計測から決定される、システム（１０
）。
【００５７】
　（項目１０）　
　上記演算装置（１１０）は、上記加速度の確率分布のパラメータ（μｎ、Σｎ、σｎ）
に基づいて、経路に対する情報を計算するように構成され、該経路は、上記地図データの
道路区画から決定される、上記項目のいずれかに記載のシステム（１０）。
【００５８】
　（項目１１）　
　上記演算装置（１１０）は、上記現在位置（ＸＧＰＳ）の道路区画（ｉ）に関連付けら
れた上記加速度の確率分布のパラメータ（μｎ、Σｎ、σｎ）を読出すように構成され、
　該演算装置（１１０）は、該加速度の確率分布の読出されたパラメータ（μｎ、Σｎ、
σｎ）に基づいて、自動車の運転を制御するための制御データを決定するように構成され
ている、上記項目のいずれかに記載のシステム（１０）。
【００５９】
　（項目１２）　
　上記加速度の確率分布のパラメータ（μｎ、Σｎ、σｎ）は、一の特定の道路区画（ｉ
）に割当てられ、
　あるいは、
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　上記加速度の確率分布のパラメータ（μｎ、Σｎ、σｎ）は、道路区画（ｉ）の等級（
Ｃ（ｉ））に割当てられ、上記地図データは、道路区画の等級を有し、予め設定された道
路固有の判定基準を満たす道路区画は、各等級に関連付けられている、上記項目のいずれ
かに記載のシステム（１０）。
【００６０】
　（項目１３）　
　上記演算装置（１１０）は、決定された道路区画（ｉ）において、上記速度の計測値お
よび／または加速度の計測値（ｖ（ｔ）、ａ（ｔ））を評価するように構成され、
　該演算装置（１１０）は、上記メモリ（１４０）に格納されたパラメータ（μｎ、Σｎ

、σｎ）と、該道路区画（ｉ）内における該速度の計測値および／または加速度の計測値
（ｖ（ｔ）、ａ（ｔ））とに基づいて、加速度の確率分布の新たなパラメータ（μｎ＋１

、Σｎ＋１、σｎ＋１）を計算するように構成され、
　該演算装置（１１０）は、該計算された加速度の確率分布の新たなパラメータ（μｎ＋

１、Σｎ＋１、σｎ＋１）を該メモリ（１４０）に格納するように構成され、該新たなパ
ラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１、σｎ＋１）は、該決定された道路区画（ｉ）に割当てら
れる、上記項目のいずれかに記載のシステム（１０）。
【００６１】
　（摘要）
　加速度を決定するための自動車用システムおよび方法であって、道路区画（ｉ）は、現
在位置（ＸＧＰＳ）に基づいて、地図データから決定され、複数の加速度値（ａ（ｔ）、
ａ１、ａ２）および／または複数の速度値（ｖ（ｔ）、ｖ１、ｖ２）は、該道路区画（ｉ
）内において計測され、該道路区画（ｉ）内における加速度の確率分布の格納されたパラ
メータ（μｎ、Σｎ、σｎ）は、メモリから読出され、該格納されたパラメータ（μｎ、
Σｎ、σｎ）は、該道路区画（ｉ）に関連付けられており、該道路区画（ｉ）内における
該加速度の確率分布の新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１、σｎ＋１）は、該読出さ
れたパラメータ（μｎ、Σｎ、σｎ）から、および、該複数の加速度値（ａ（ｔ）、ａ１
、ａ２）と該複数の速度値（ｖ（ｔ）、ｖ１、ｖ２）とのうちの少なくとも１つから計算
され、該確率分布の新たなパラメータ（μｎ＋１、Σｎ＋１、σｎ＋１）が格納される、
自動車用システムおよび方法。
【図面の簡単な説明】
【００６２】
　本発明は、図面中に図示された例示的実施形態に基づいて、以下により詳細に説明され
る。
【図１ａ】図１ａは、自動車用システムの模式的な説明図を示す。
【図１ｂ】図１ｂは、システムの模式的なブロックダイヤグラムを示す。
【図２】図２は、速度および加速度の曲線を図示する模式的ダイヤグラムを示し、この曲
線は、時間に対してプロットされている。
【図３】図３は、二次元確率分布の模式的ダイヤグラムを示す。
【図４】図４は、模式的なフローチャートを示す。
【発明を実施するための形態】
【００６３】
　図１は自動車１を示し、自動車１において、運転者２は、自動車１の運転および制御シ
ステム３を介して、自動車の運動を決定する。自動車１は、道路交通環境４内に位置し、
この道路交通環境４に対して、運転者２は、交通規則５および物理的制限条件５を介して
相互作用する。ナビゲーション用に使用可能なシステム１０が自動車１内に提供され、シ
ステム１０は、デバイス１００と、ＧＰＳ受信器１０１と、バス（ＣＡＮ）への、ひいて
は自動車１の電子的システムへのインタフェース１０２とを有する。デバイス１００は、
インタフェース１０２を介して自動車１のデータを読込み得る。デバイス１００は、ＧＰ
Ｓ受信器１０１を介して位置データを読込み得る。
【００６４】
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　デバイス１００のコンポーネントは、図１ｂに基づいてより詳細に説明される。デバイ
ス１００は、演算装置１１０と、入力デバイス１２０と、ディスプレイ１３０と、メモリ
装置１４０と、随意で経路計算機１５０と、随意で無線通信用の通信装置１６０とを有す
る。
【００６５】
　パラメータメモリエリア１４２中のパラメータおよび／または計測データおよび／また
は地図データ１４１は、メモリ１４０に格納され得る。デバイス１００は、速度の計測値
ｖ（ｔ）および／または加速度の計測値ａ（ｔ）を受信するために、インタフェース１０
２を介してデータバスＣＡＮに接続される。デバイスはまた、衛星または他の信号を使用
して現在位置ＸＧＰＳを決定するために、受信器１０１に接続される。
【００６６】
　演算装置１１０は、多機能１１１、１１２、１１３、１１４を有する。機能１１１は、
位置データＸＧＰＳを使用して現在位置を決定するためのものである。演算装置１１０は
、現在位置ＸＧＰＳおよび地図データ１４１に基づいて現在の道路区画を決定するために
、さらに機能１１２のために構成される。速度の計測値ｖ（ｔ）および／または加速度の
計測値ａ（ｔ）は、データ集計の目的のため、機能１１３を使用して組合せられる。
【００６７】
　交通の流れにおける車両の複雑な運動は、全体の走行時間のみならず、道路区画を通過
するのに必要な燃料の量もまた決定する。システム１０は、車両の運動のコンパクトな数
学的記述を備え、コンパクトな数学的記述は、システムのメモリ１４０内または有線／無
線で接続された外部データベース内における空間効率の良い格納に適している。システム
は、車両の運動の記述を空間効率良く格納するように構成され、この記述は特に、加速度
曲線または分布を備え、これらの曲線または分布は、平均の変動のみならず、交通事情に
依存して、交通の流れにおける車両の微細な変動もまた記述する。追加的に、平均スピー
ドパラメータが有利に組合せられ得る。
【００６８】
　従来型ナビゲーションシステムによって使用される静的パラメータは、道路区画上の車
の燃料消費を決定するのに十分ではない。特に、動的に変化する交通事情との組合せにお
いて、図１ｂのシステム１０が開発されている。システム１０は、所与の道路区画上での
ある交通事情における単一車両の運動を記述するモデルを備える。モデルは、機能１１４
によってマッピングされ、機能１１４において、演算装置１１０は、例えば経路情報を計
算するために、メモリ１４０から自動車１の加速度の確率分布のパラメータをロードする
ように構成される。例えば、確率分布として、正規分布またはラプラス分布が使用され得
る。加速度の正規分布の場合において、使用されるパラメータは、分散および平均の加速
度である。追加的に、道路区画内における速度または平均速度の分布が使用され得る。
【００６９】
　各道路区画は、道路区画の等級に割当てられる。すべての道路区画は、予め設定された
等級の数で分割される。道路区画の等級分けは、各国において異なって具体化され得る。
例えば、道路区画は、経路内における重要度に割当てられる。例えば、フリーウェイ、ハ
イウェイ、国道ハイウェイまたは地方道路などの長距離道路区画は、最大の重要度を有す
る。他方、２つの都市または町の間の短距離道路区画は、２番目に高い重要度を有する。
等級分けの別の手段は、法定許容最高速度（無制限、１３０ｋｍ／ｈ、１２０ｋｍ／ｈ、
１００ｋｍ／ｈ、５０ｋｍ／ｈ、その他）に従って道路区画を分割することである。等級
分けのさらに別の手段は、カーブの数、上り勾配、下り勾配、その他など、道路の幾何学
的特徴に従って道路区画を分割することである。異なる等級に従った道路区画の等級分け
の複数の類型もまた、互いに組合せられ得る。
【００７０】
　加速度の確率分布のパラメータは、速度計測および／または加速度計測から決定され、
道路区画の各等級に対するデフォルト値として、メモリ１４０に格納される。パラメータ
は、１つ以上の車両の試験運行を使用して、各道路区画の等級に対して、前もって計測お
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よび計算され得る。それに従って、確率分布のパラメータは、単数または複数の道路区画
を含む等級に割当てられる。区画特化パラメータを特定の道路区画に追加的に割当てるこ
とも可能である。図１ｂに従った例示的実施形態において、例えば、８×８×８等級が使
用される。
【００７１】
　指定された経路に対する燃料消費は、加速度の確率分布のパラメータに基づいて、経路
情報として計算され得る。追加的に、アルゴリズムは、車両モデルおよび運転者のギヤシ
フト動作、その他を考慮する。燃料消費は、例えば、ディスプレイ１３０の支援を用いて
、表示され得る。加速度の確率分布のパラメータに基づいて決定された燃料消費はまた、
ひいては、経路を計算するためにも使用され得、これにより、例えば、最低の総計燃料消
費を有する経路、または、計算された範囲内に給油所を有する最も好ましい経路を確定す
る。
【００７２】
　経路情報の別の項目は、例えば、加速およびブレーキ操作の数に起因する運転者への過
労であり、この過労は、加速度の確率分布のパラメータに基づいて計算され、例えば過労
指標の支援を用いて、例えばディスプレイ１３０上の図形において、表示される。追加的
に、経路に対する平均速度は、パラメータに基づいて決定および表示され得る。
【００７３】
　距離、カーブの数、あるいは、最高速度または平均速度などの静的地図データとの比較
において、道路区画内における複数の計測値と、加速度の確率分布のパラメータの計算と
の支援を用いて、道路区画内または道路区画の等級内における実際の加速度のより正確な
記述が得られる。
【００７４】
　加速度の確率分布のパラメータは、ドライブトレイン効率および走行快適性を最適化す
るために、各道路区画上を走行中の車両のドライブトレイン制御において使用され得る。
例えば、特定の区画内におけるより大きな加速度の分散の場合において、ドライブトレイ
ンの制御は、より動的な駆動出力に適応され得、例えば圧力比および／または空燃比を変
更する。
【００７５】
　図１ｂに従った例示的実施形態において、道路区画の各等級に対するパラメータは、メ
モリ１４０にデフォルト値として格納される。さらには、図１ｂに従った例示的実施形態
におけるシステム１０のデバイス１００は、自動車１の計測値ｖ（ｔ）、ａ（ｔ）に基づ
いて、特定の道路区画に対して、および／または、道路区画の等級に対して、パラメータ
を連続的に適応させるように構成される。デバイス１００はしかるに、加速度の確率分布
のパラメータに関する自己学習デバイス１００として具体化される。
【００７６】
　加速度の確率分布のパラメータの有用性および記述力をさらに強化するために、パラメ
ータは、車両に装備されたシステム１０において進行中に収集される運転データを使用し
て適応的に推定される。この態様において、攻撃的な運転者に関連付けられたパラメータ
分散は、穏健な運転者の場合におけるよりも大きな値を有する。それによって、より大き
な分散は、より多くの燃料消費をも生じ、このことは、パラメータの適応的推定を使用し
て計算され得る。
【００７７】
　演算装置１１０は、道路区画における速度の計測値ｖ（ｔ）および／または加速度の計
測値ａ（ｔ）に基づいて、現在の加速度の確率分布の現在のパラメータを決定するように
構成される。これらのさらなるパラメータは、既に格納された既存のパラメータとは相違
し得る。演算装置１１０は、メモリ１４０に格納されたパラメータと、計測を通して決定
された現在のパラメータとの両方に基づいて、新たなパラメータを計算するように構成さ
れる。代替的に、演算装置１１０は、例えば帰納的関数を使用することによって、メモリ
１４０に格納されたパラメータと計測値とに基づいて、新たなパラメータを計算するよう
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に構成される。
【００７８】
　演算装置１１０は、その後、道路区画に割当てられた新たなパラメータをメモリ１４０
に格納する。新たなパラメータは、経路情報を計算するためのアルゴリズムの入力値とし
て臨機応変に使用され得る。
【００７９】
　図２は、時間に対する計測値ｖ１、ｖ２、ａ１、ａ２の曲線を有する模式的ダイヤグラ
ムを示す。計測値ｖ１、ｖ２、ａ１、ａ２は、道路区画ｉにおいて確定されている。先行
の道路区画ｉ－１に対する計測値および後続の道路区画ｉ＋１に対する計測値は図示され
ていない。例えば、計測値ｖ１、ｖ２、ａ１、ａ２、その他は、例えば１／１０秒などの
等しい時間間隔において、離散的な計測時点ｔ１、ｔ２、…ｔｎで確定される。計測時点
は時間期間内に含まれ、この時間期間の分解能は、例えば、１時間、および、当該日が労
働日であるか否かの指示である。午前／午後または日中／夜間の時間期間の分解能もまた
可能である。
【００８０】
　例えば、速度計測値ｖ１またはｖ２、および加速度計測値ａ１またはａ２は、計測時点
ｔ１およびｔ２のそれぞれについて、図２に従ったダイヤグラムにおいて模式的に図示さ
れている。しかしながら、通常、遥かに多数の計測値が道路区画ｉに対して確定される。
計測値ｖ１、ｖ２、ａ１、ａ２は、例えば、車両の電子的システムによって確定され、お
よび、データバスを介してデバイス１００に送信され、デバイス１００内に少なくとも一
時的に格納される。例えば、それら計測値は、ナビゲーションシステム１０のインタフェ
ース１０２を使用して、ＣＡＮバス（ＣＡＮ－Ｂｕｓ）を介して送信される。
【００８１】
　図３は、模式的ダイヤグラムを使用して、加速度および速度の二次元確率分布の支援を
用いた計測値の評価の例示的実施形態を示す。計測値（ｖ１，ａ１）…、（ｖｎ，ａｎ）
は、ランダム変数
【００８２】
【数１】

（ランダムベクトル）の実装として解釈される。図３において、個別の値
【００８３】
【数２】

が×印によって図示され、この×印に対して、加速度の値ａおよび速度の値ｖが割当てら
れる。調査される道路区画ｉにおける法定許容最高速度ｖｍａｘもまた図示されている。
【００８４】
　図３は、交通量に依存している２つの確率分布を示す。この２つの確率分布は、
　（ｖ，ａ）～λ・Ｎ（μ１，Σ１）＋（１－λ）・Ｎ（μ２，Σ２）　　（１）
のように記述され得、ここで、
　λ∈｛０，１｝　　（２ａ）
が具体的な数として使用され、または、
　λ∈［０，１］　　（２ｂ）
が０から１までの範囲として使用される。
【００８５】
　λは、（適度の）交通量の確率を記述するオーバーレイパラメータである。道路区画ｉ
内におけるパラメータλは、好ましくは一定であると仮定される。
【００８６】
　Ｎ（μ，Σ）は二次元正規分布である。μ，Σは、二次元正規分布の期待値ベクトル
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【数３】

および共分散行列Σとよばれるパラメータである。図３において、共分散行列Σ１に属す
る値は、適度の交通量に割当てられ、共分散行列Σ２に属する値は、自由に流れている交
通に割当てられる。図３中のダイヤグラムは、平均速度μ２（ｖ）は自由に流れている交
通の第２の確率分布に対してより高いが、平均加速度値および加速度の変動はより低いこ
とを示す。それゆえ、適度の交通の場合において、燃料消費は、顕著に、より高く、この
ことは、平均速度から帰結するのではなく、加速度の確率分布から帰結する。
【００８８】
　車両の隊列が利用可能である場合、確率分布は、道路区画ｉにおける複数の試験運行の
支援を用いて決定され得る。道路区画ｉに対する計算された確率分布のパラメータは、例
えば、図１ｂに従って、通信装置１６０を介して中央コンピュータに送信され得る。中央
コンピュータは、ひいては、同一隊列中の全車両の全ナビゲーションシステムに対して、
更新の形態において、道路区画に対する確率分布のパラメータを送る。
【００８９】
　別の例示的実施形態に従って、加速度の確率分布は、頻度ｆｋの固定の集合について、
例えば、
【００９０】
【数４】

と計算される。
【００９１】
　速度曲線は、道路区画ｉにおいて、
【００９２】

【数５】

に基づいて局所的に定義され、ここで、ｓは秒であり、ｖ０は平均速度であり、Ａｋは各
加速度についての振幅である。この例示的実施形態において、２秒から５秒の継続期間を
有した運転操作が考慮されている。式４ａは、０秒から５秒までの時間間隔に対して適し
ている一方、別の実施形態において、式４ｂは、０秒から１０秒までの時間間隔に対して
適しており、
【００９３】

【数６】

となる。
【００９４】
　道路区画ｉにおいて決定される係数（ｖｉ

０，Ａｉ
０，Ａｉ

１，Ａｉ
２，Ａｉ

３，Ａｉ

４，Ａｉ
５）は、ランダム変数の具現化、ベクトル

【００９５】
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【数７】

として解釈される。振幅と頻度との組合せは、加速度の強度に相関している（負＝ブレー
キ中／正＝加速中）。上昇するｋについて、振幅Ａｋにおける顕著な減衰動作が観測され
る。この例示的実施形態において、２秒から１０秒の継続期間を有した運転操作が考慮さ
れている。ランダム変数
【００９６】

【数７】

を有する確率分布は、
【００９７】
【数８】

または、簡単化して、
【００９８】
【数９】

とする確率分布に類似する。
【００９９】
　例えば、多次元確率分布として、正規分布またはラプラス分布が使用され得る。
【０１００】
　方法の段階の可能なシーケンスについてのフローチャートが図４に模式的に図示されて
いる。段階１において、自動車は、現在の道路区画ｉに沿って走行する。第２の段階２に
おいて、ポジショニングが信号の支援を用いて実行され、位置ＸＧＰＳを決定する。第３
の段階３において、確定された位置ＸＧＰＳと地図データとから現在の道路区画ｉが決定
される。
【０１０１】
　第４の段階４において、計測データが集計される。図２に図示されているように、道路
区画ｉにおける速度および／または加速度の曲線がそこにプロットされる。第５の段階５
において、データが集計され、および／または、中間データが計算される。中間データが
使用されない場合、それ以上のこの段階５は省略され得る。第５の段階５において、例え
ば、計測値に基づく現在の加速度の確率分布（例えば正規分布）が計算される。図３にお
けるように、多次元正規分布の場合において、現在の期待値ベクトル
【０１０２】
【数１０】

および現在の共分散行列Σが計算される。現在の一次元正規分布の場合において、現在の
期待値μおよび現在の標準偏差σが少なくとも加速度に対して計算され得る。式（３）お
よび式（４）に記述された頻度の集合に対応した係数（ｖｉ

０，Ａｉ
１，Ａｉ

２，Ａｉ
３

，Ａｉ
４，Ａｉ

５）を計算することもまた可能である。
【０１０３】
　第６の段階６において、メモリ１４０に格納された関連付けられたパラメータμｎ、Σ

ｎまたはσｎとの比較が実行される。これらの格納されたパラメータμｎ、Σｎまたはσ
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ｎは、現在のパラメータμｎ、Σｎ、σｎまたは帰納方程式を使用して、新たなパラメー
タμｎ＋１、Σｎ＋１またはσｎ＋１を計算することによって更新され、この帰納方程式
は、例えば後述される帰納方程式（５）、（６）である。新たなパラメータμｎ＋１、Σ

ｎ＋１またはσｎ＋１は第７の段階７において格納され、段階７は、道路区画ｉまたは道
路区画の等級Ｃ（ｉ）に割当てられる。
【０１０４】
　確率分布のパラメータの更新は、加速度ａの例に基づいて、より詳細に説明される。以
下の帰納方程式は、加速度ａについて、期待値および分散についての統計式、
【０１０５】
【数１１】

【０１０６】
【数１２】

のそれぞれから導出され、ここで、ｎは先行の観測の数であり、μｎは前回計算されたａ
についての平均値であり、σ２

ｎは前回計算されたａについての分散であり、ａｎ＋１は
新たな加速度観測である。したがって、期待ベクトル
【０１０７】

【数１３】

および共分散行列Σｎが多次元計算のために使用され得る。
【０１０８】
　追加的に、速度の確率分布に対するパラメータが計算され得る。下記の帰納方程式は、
速度ｖについて、期待値および分散についての統計式、
【０１０９】

【数１４】

【０１１０】
【数１５】

のそれぞれから導出され、ここで、ｎは先行の観測の数であり、μｎは前回計算されたｖ
についての平均値であり、σ２

ｎは前回計算されたｖについての分散であり、ｖｎ＋１は
新たな速度観測である。したがって、期待ベクトル
【０１１１】
【数１５－１】
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および共分散行列Σｎが多次元計算のために使用され得る。
【０１１２】
　段階７において新たなパラメータμｎ＋１、Σｎ＋１またはσｎ＋１が格納された後、
それらは次回の更新のための格納されたパラメータとして利用可能である。信頼性情報の
項目もまた格納され、信頼性情報は、例えば燃料消費を計算することにおいてなど、さら
なる評価において使用するために、パラメータが如何に信頼できるかを指示する。複数の
異なる値が信頼性情報として使用され得る。例えば、期待ベクトル
【０１１３】
【数１６】

の現在の値と、格納された期待ベクトル
【０１１４】
【数１６－１】

との間の差が格納および／または評価され得る。別の可能性は、計測の数ｎを格納および
／または評価することである。加速度ａについての次回の値が同一区画ｉに対して計測さ
れる場合、信頼性情報ｎは、帰納方程式（５）、（６）に対して追加的に使用され得る。
速度ｖについての次回の値が同一区画ｉに対して計測される場合、信頼性情報ｎは、帰納
方程式（７）、（８）に対して追加的に使用され得る。
【０１１５】
　段階８において、車両は、道路区画ｉを退去し、その後、新たな道路区画ｉ＋１に進入
し得、それに従って、段階１から段階８までが実行される。
【０１１６】
　本発明は、図１ａから図４までに図示された実施形態の変形に限定されない。例えば、
正規分布またはラプラス分布の他、確率分布関数を使用することが可能である。新たな計
算のために、または表示のために、他の経路情報を出力することもまた可能である。図１
ｂに従ったナビゲーションデバイスの機能性は、とりわけ、自動車に対して有利に使用さ
れ得る。
【符号の説明】
【０１１７】
１　車両
２　運転者
３　運転システム、制御システム
４　交通、道路
５　相互作用
１０　システム、ナビゲーションシステム
１００　デバイス
１０１　ＧＳＰ受信器
１０２　インタフェース
１１０　演算装置
１１１、１１２、１１３、１１４　演算装置の機能
１２０　入力デバイス
１３０　表示デバイス
１４０　メモリ装置
１４１　地図データ
１４２　パラメータメモリエリア
１５０　経路計算機
１６０　通信装置
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ａ　加速度
ａ（ｔ）、ａ１、ａ２　加速度計測値
Ａｋ、Ａ１、Ａ２、Ａ３、Ａ４、Ａ５　振幅
ｆｋ　頻度
ｉ、ｉ－１、ｉ＋１　道路区画
ｎ　計測の数
ｔ　時間
ｔ１、ｔ２、ｔ３、ｔｎ　計測時点
Ｃ（ｉ）　道路区画の等級
Ｎ　正規分布
ｖ　速度
ｖ０　平均速度
ｖ（ｔ）、ｖ１、ｖ２　速度計測値
ｖｍａｘ　法定最高速度
ｘ　ランダム変数
ＸＧＰＳ　位置（ＧＰＳ）
μ、μ１、μ２、Σ１、Σ２、σ　確率分布のパラメータ
λ　交通関連パラメータ

【図１ａ】

【図１ｂ】

【図２】

【図３】



(20) JP 5542712 B2 2014.7.9

【図４】



(21) JP 5542712 B2 2014.7.9

10

20

フロントページの続き

(72)発明者  セバスティアン　クルゲ
            ドイツ国　８１６６９　ミュンヘン，　ヴァーゲンエッガーシュトラーセ　１
(72)発明者  ペーター　クナス
            ドイツ国　８０９９９　ミュンヘン，　フルーハウフシュトラーセ　３０

    合議体
    審判長  田村　嘉章
    審判官  藤井　昇
    審判官  平城　俊雅

(56)参考文献  特開平７－１９２１９４（ＪＰ，Ａ）
              特開２００２－３１９０９６（ＪＰ，Ａ）
              特開２００９－１８１２８９（ＪＰ，Ａ）
              特開２００６－３００７８０（ＪＰ，Ａ）
              国際公開第２００９／１３８１６（ＷＯ，Ａ１）

(58)調査した分野(Int.Cl.，ＤＢ名)
              G08G 1/00-99/00


	biblio-graphic-data
	claims
	description
	drawings
	overflow

