
(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両の駐車可能な駐車領域を表示する表示手段と、
　上記表示手段が複数の駐車領域を表示した場合に、何れの駐車領域に車両を駐車させる
かを乗員に選択させる一方、上記駐車領域の表示にも拘わらず該駐車領域の選択が行われ
ない場合に上記乗員に駐車位置の変更を促す選択手段と、
　上記選択手段により選択された駐車領域に上記車両を誘導する誘導手段と
　を備えたことを特徴とする駐車補助装置。
【請求項２】
　上記表示手段は、撮像手段により撮像された画像を表示し、
　上記選択手段は、上記撮像手段により撮像された画像データに基づいて駐車領域を判定
し、該駐車領域が複数のときには該画像データに 符号を重ね合
わせて表示画像を作成し、該表示画像を上記表示手段に表示させることを特徴とする請求
項１記載の駐車補助装置。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】
本発明は、車両を誘導して駐車スペース等に駐車させる駐車補助装置に関するものである
。
【０００２】
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【関連する背景技術】
白線等で区画された駐車スペース等に車両を駐車するには、ステアリング操作、アクセル
操作、ブレーキ操作、更に手動変速機の車両ではクラッチ操作も必要とすることから、運
転操作が非常に煩雑なばかりでなく、車両を後退させて駐車する場合は後方に振返った不
自然な姿勢での運転となるため、特に経験の浅い運転者にとっては緊張を強いるものであ
る。
【０００３】
そこで、この駐車時の運転操作を容易化するために従来から様々な提案がなされており、
例えば、特開平６－１８７５９７号公報に記載の駐車補助装置では、運転者にて駐車スペ
ースの近接位置に車両が停車されると、２台のＣＣＤカメラにて撮像した画像データの位
相差に基づいて駐車スペースへの距離データを方位毎に算出し、その距離データから駐車
スペースを検出した上で、他車等の障害物と接触することなく最小の切返し回数で駐車可
能な駐車スペースを選択し、その駐車スペースに駐車するための運転操作を音声にて教示
している。
【０００４】
【発明が解決しようとする課題】
上記した駐車補助装置は、運転者にて停車された位置を基準として、最小の切返し回数で
駐車可能な駐車スペース、換言すれば、最も容易に駐車可能と予測される駐車スペースが
自動的に選択される。しかしながら、マンションの駐車場等のように自車の駐車スペース
が予め定まっている場合には、運転者による車両の停車位置によっては、必ずしも目的の
駐車スペースが選択されるとは限らない。よって、このような場合には、目的の駐車スペ
ースが選択されるまで運転者が車両を移動させる必要があり、運転者に煩わしさを感じさ
せる可能性があるという不具合があった。
【０００５】
本発明の目的は、運転者の望む駐車スペースを的確に選択して車両を誘導でき、もって、
駐車時の運転者の負担を大幅に軽減することができる駐車補助装置を提供することにある
。
【０００６】
【課題を解決するための手段】
　上記目的を達成するため、請求項１の発明では、車両の駐車可能な駐車領域を表示する
表示手段と、表示手段が複数の駐車領域を表示した場合に、何れの駐車領域に車両を駐車
させるかを乗員に選択させる一方、駐車領域の表示にも拘わらず駐車領域の選択が行われ
ない場合に乗員に駐車位置の変更を促す選択手段と、選択手段により選択された駐車領域
に車両を誘導する誘導手段とを備えた。従って、表示手段にて複数の駐車領域が駐車可能
として表示されたときには、選択手段により駐車すべき駐車領域を乗員が選択することか
ら、例えばマンションの駐車場等のように定められた駐車領域に駐車する必要がある場合
でも、乗員の希望する駐車領域が的確に選択されて、その駐車領域に車両が誘導される。
一方、駐車領域の表示にも拘わらず駐車領域の選択が行われないとき、即ち、表示された
駐車領域の何れにも駐車意思がないときには、選択手段により駐車位置の変更が促されて
乗員により駐車位置が変更されるため、変更後の駐車位置に基づいて新たな駐車領域が表
示手段により表示され、このような場合でも希望の駐車領域に車両を誘導可能となる。
　請求項２の発明では、請求項１において、表示手段が、撮像手段により撮像された画像
を表示し、選択手段が、撮像手段により撮像された画像データに基づいて駐車領域を判定
し、駐車領域が複数のときには画像データに 符号を重ね合わせ
て表示画像を作成し、表示画像を表示手段に表示させるものである。従って、駐車領域の
判定に使用中の画像データに符号を重ね合わせるだけで表示画像を作成可能となる。
【０００７】
【発明の実施の形態】
以下、本発明を具体化した駐車補助装置の一実施形態を説明する。
図１は本実施形態の駐車補助装置の全体構成を示すブロック図であり、駐車補助装置が搭
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載された車両の室内には、図示しない入出力装置、制御プログラムや制御マップ等の記憶
に供される記憶装置（ＲＯＭ，ＲＡＭ，ＢＵＲＡＭ等）、中央処理装置（ＣＰＵ）、タイ
マカウンタ等を備えたＥＣＵ（電子制御ユニット）１が設置されている。このＥＣＵ１は
、車両に搭載されたエンジンや自動変速機の総合的な制御を行うと共に、車両を駐車する
際には運転者の操作を補助する駐車補助制御を実行する。
【０００８】
ＥＣＵ１の入力側には、ＣＣＤカメラ２が入力回路３及び画像処理回路４を介して接続さ
れ、このＣＣＤカメラ２は車両の後部に設置されて、車両後方の画像を撮像する。又、Ｅ
ＣＵ１の入力側には、運転者によるアクセル操作量を検出するアクセルセンサ５、ステア
リングの実舵角θを検出する操舵角センサ６、車輪速を検出する車輪速センサ７、車両の
ヨー角速度を検出するヨー角速度センサ８、車両の運転席に設けられた駐車補助スイッチ
９、自動変速機のシフトレバーの切換位置を検出するギアセレクタスイッチ１０がそれぞ
れ接続されている。
【０００９】
又、ＥＣＵ１の出力側には、運転席に設けられた液晶モニタ１１及びスピーカ１２がそれ
ぞれ駆動回路１３，１４を介して接続されると共に、ステアリングを回転駆動可能なステ
アリングアクチュエータ１５がフェールセーフ回路１６及び駆動回路１７を介して接続さ
れている。
そして、ＥＣＵ１は、白線で区画された駐車スペースに車両を後退で駐車する際に、各セ
ンサからの検出情報に基づいて以下に述べる駐車補助制御を実行する。ＥＣＵ１は図２に
示す駐車補助制御ルーチンを所定の制御インターバルで実行し、まず、ステップＳ２で駐
車補助スイッチ９が接続され、且つ、ギアセレクタスイッチ１０がＲ（リバース）位置を
検出しているか否かを判定する。運転者にて駐車補助スイッチ９が遮断されているとき、
或いはＤ（ドライブ）位置での通常の走行時等のように、何れかの条件が満たされないと
きにはステップＳ２でＮＯ（否定）を下し、ルーチンを終了する。
【００１０】
一方、運転者が駐車補助スイッチ９を接続して、所定の駐車スペースに駐車すべく近接位
置まで車両を後退させると、上記した２つの条件が共に満たされることから、ステップＳ
２でＹＥＳ（肯定）の判定を下し、ステップＳ４に移行する。ステップＳ４ではＣＣＤカ
メラ２にて撮像された車両後方の画像データを画像処理回路４を介して取込み、ステップ
Ｓ６でその画像を液晶モニタ１１上に表示すると共に、その画像データに基づいて、駐車
スペースＳの左右を区画する白線Ｌを認識する。更にステップＳ８で、認識した白線Ｌに
基づいて駐車領域の候補数を判定する。この駐車領域の候補数とは、撮像された領域内に
おいて白線Ｌの認識に基づいて検出された駐車スペースＳの数を意味し、後述のように、
これらの候補中から駐車領域を決定して、その駐車領域内に駐車させるべく車両の誘導が
行われる。
【００１１】
図３はＥＣＵ内で実行される画像認識処理と液晶モニタに表示された画像との関係を示す
説明図であるが、上記した説明のように、ＣＣＤカメラ２にて撮像された画像がモニタ表
示に利用されると共に（図３の下段左側）、同一の画像データ（図３の上段左側）に基づ
いて白線Ｌの認識が行われて、ハッチングで示すように駐車領域の候補が決定される（図
３の上段中央）。尚、この図では、２つの駐車領域が検出された場合を示している。
【００１２】
ＥＣＵ１はステップＳ８で駐車領域の候補数が０と判定したときには、液晶モニタ１１や
スピーカ１２を利用してステップＳ１０で白線認識が不可能なことを運転者に提示し、続
くステップＳ１２で認識可能な位置に車両を移動させる必要があることを提示し、その後
に前記ステップＳ２に戻る。運転者は車両を移動させて停車位置を変更し、ＥＣＵ１は再
びステップＳ２以降の処理で、ＣＣＤカメラ２の画像データに基づいて駐車領域の候補数
を判定する。この処理の繰返しによって少なくとも１以上の駐車領域が候補として得られ
ることになる。
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【００１３】
又、ステップＳ８で駐車領域の候補数が２以上と判定したとき、ＥＣＵ１はステップＳ１
４で画像データ中の駐車領域の候補上にそれぞれ番号を重ね合わせ（図３の上段右側）、
得られた画像を液晶モニタ１１に表示して（図３の下段右側）、その何れかを選択するよ
うに運転者に提示する。液晶モニタ１１はタッチパネルとして構成されており、表示され
た番号部分を運転者がタッチ操作すると、その情報がＥＣＵ１に入力される。ＥＣＵ１は
続くステップＳ１６で運転者にて駐車領域が選択されたか否かを判定し、ＹＥＳの判定を
下したときには、前記ステップＳ８に戻る。従って、この処理によって複数の駐車領域の
候補は１つに絞られる。
【００１４】
又、例えばステップＳ１４で表示した駐車領域の何れにも駐車意思がないとき等には、運
転者は駐車領域の選択を行わないことから、ＥＣＵ１はステップＳ１６でＮＯの判定を下
して前記ステップＳ１０に戻る。つまり、この場合には実質的に駐車領域の候補が０と同
じであることから、上記と同様にステップＳ１０以降の処理により、運転者に駐車位置の
変更を促して別の駐車領域の候補を得る。
【００１５】
以上の処理の結果、ステップＳ８で駐車領域の候補を１と判定すると、ＥＣＵ１はその候
補を駐車領域として決定した後、ステップＳ１８で駐車領域が適切であるか否かを判定す
る。例えば車両を駐車可能な大きさの駐車領域が確保されていないときには、駐車領域が
不適切であるとしてステップＳ１８でＮＯの判定を下し、ステップＳ２０で駐車領域が不
適切なことを運転者に提示し、続くステップＳ２２で駐車領域を変更するために車両を移
動させる必要があることを提示し、その後に前記ステップＳ２に戻る。運転者にて停車位
置が変更されて別の適切な駐車領域が選択されると、ＥＣＵ１はステップＳ１８でＹＥＳ
の判定を下してステップＳ２４に移行する。
【００１６】
ステップＳ２４では車両の停車位置が適切か否か、具体的には、最大舵角以下の舵角で車
両を後退させて１回で駐車領域に駐車可能か否かを判定する。この判定処理は、例えば車
両の停車位置を、駐車領域を基準とした車両の座標（ｘ，ｙ）及びヨー角ψとして求め、
その停車位置から直接的に判定したり、或いは、求めた停車位置から駐車領域まで車両を
後退させるための目標経路を演算し、最大舵角以下の舵角で目標経路をトレース可能か否
か、操舵制御をシミュレーションすることによって行われる。これらの判定処理の結果、
停車位置が適切でないとしてステップＳ２４でＮＯの判定を下すと、ステップＳ２６で停
車位置が不適切なことを運転者に提示し、続くステップＳ２８で前記のようなシミュレー
ション結果に基づき、具体的なヨー角ψ等の修正手順を教示し、その後に前記ステップＳ
２に戻る。ステップＳ２８で教示された修正手順に従って、例えば車両の切返し操作等を
運転者が実行して車両が適切な停車位置に移動されると、ＥＣＵ１はステップＳ２４でＹ
ＥＳの判定を下してステップＳ３０に移行する。
【００１７】
ステップＳ３０では上記したシミュレーションの場合と同様に目標経路を演算し、その目
標経路をトレースして実際に車両を移動させるべく、操舵制御を実行する。この操舵制御
時においては、アクセル操作及びブレーキ操作は通常通り運転者に委ねられ、目標経路か
ら順次演算した目標舵角θ tに対して実舵角θを一致させるべく、ステアリングアクチュ
エータ１５にて操舵が制御される。尚、目標舵角θ tを演算するには、目標経路と実際の
車両の移動経路とを比較する必要があるが、この実際の移動経路は、ＣＣＤカメラ２の画
像データ、或いは車輪速センサ７にて検出された車輪速（車速Ｖ）及びヨー角速度センサ
８にて検出されたヨー角速度等に基づいて、ＥＣＵ１により逐次演算される。
【００１８】
更にステップＳ３２で現在の操舵制御状況、例えば「車両移動中」等のメッセージを液晶
モニタ１１に表示し、続くステップＳ３４で駐車を完了したか否かを判定し、未だ完了し
ていないときにはＮＯの判定を下して、前記ステップＳ３０に戻る。以上の制御が繰り返

10

20

30

40

50

(4) JP 3888414 B2 2007.3.7



された結果、駐車が完了してステップＳ３４の判定がＹＥＳになると、ＥＣＵ１はステッ
プＳ３６に移行して、例えば「駐車完了」等のメッセージを液晶モニタ１１に表示して、
ルーチンを終了する。
【００１９】
ここで、本実施形態では、ステップＳ６の処理を実行するときのＥＣＵ１及び液晶モニタ
１１が表示手段として機能し、ステップＳ１４の処理を実行するときのＥＣＵ１及び液晶
モニタ１１のタッチパネルが選択手段として機能し、ステップＳ３０の処理を実行すると
きのＥＣＵ１及びステアリングアクチュエータ１５が誘導手段として機能する。
【００２０】
以上のように本実施形態の駐車補助装置では、ＣＣＤカメラ２にて撮像された画像から２
以上の駐車領域の候補が検出されたとき、液晶モニタ１１に表示された駐車領域の画像上
に番号を重ね合わせて運転者に選択を要求し、タッチ操作で選択された駐車領域に車両を
誘導している。従って、例えばマンションの駐車場等のように定められた駐車スペースに
駐車する必要がある場合には、その駐車スペースに対応する駐車領域の候補の番号をタッ
チ操作するだけで、希望する駐車スペースを的確に選択できる。その結果、常に駐車補助
の機能を利用して希望の駐車スペースに車両を誘導でき、もって、駐車補助の機能を最大
限に発揮させて、駐車時の運転者の負担を大幅に軽減することができる。
【００２１】
又、図３に従って説明したように、本実施形態ではＣＣＤカメラ２にて撮像された画像を
モニタ表示に利用すると共に、同一の画像データに基づいて画像認識の処理（白線Ｌの認
識、駐車領域の候補の検出等）を実行していることから、駐車領域の候補が２つ以上で、
運転者に選択要求の画像を表示する必要がある場合には、画像認識で適用中の画像データ
に番号を重ね合わせるだけで、モニタに表示すべき画像（図３の下段右側）を自ずと作成
できる。その結果、モニタ表示のための処理を簡略化できるという利点もある。
【００２２】
以上で実施形態の説明を終えるが、本発明の態様はこの実施形態に限定されるものではな
い。例えば上記実施形態では、駐車補助機能として操舵制御を実行したが、要は運転者の
負担を軽減するために車両を誘導するものであれば、これに限ることはなく、例えば操舵
を運転者に委ねると共に、その際の適切な操舵角を音声で教示するように構成したり、或
いは、操舵制御のみならずアクセル操作やブレーキ操作も自動制御するように構成したり
してもよい。
【００２３】
又、上記実施形態では選択手段としてタッチパネルによる方法としたが、これに限定され
るものではなく、別の操作パネルを設けて乗員に選択させたり、或いは乗員の音声により
選択させる構成としてもよい。又、表示手段に表示する画像は、実際の画像ではなく車両
と駐車領域との相対関係を表示するようにしてもよい。
【００２４】
【発明の効果】
　以上説明したように 発明の駐車補助装置によれば、駐車可能な駐車領域が複
数あるときに、駐車すべき駐車領域を乗員に選択させるようにしたため、常に希望の駐車
領域に車両を誘導でき、もって、駐車補助の機能を最大限に発揮させて、駐車時の運転者
の負担を大幅に軽減

することが
できる。
　

【図面の簡単な説明】
【図１】実施形態の駐車補助装置の全体構成を示すブロック図である。
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請求項１の

でき、さらに乗員が希望する駐車領域が表示されずに駐車領域の選択
が行われないときには駐車位置の変更を促すようにしたため、乗員により変更された駐車
位置に基づく新たな駐車領域を表示して、希望の駐車領域に車両を確実に誘導

請求項２の発明の駐車補助装置によれば、請求項１に加えて、駐車領域の判定に使用中
の画像データに符号を重ね合わせて表示画像を作成するため、表示処理を簡略化すること
ができる。



【図２】ＥＣＵが実行する駐車補助制御ルーチンを示すフローチャートである。
【図３】ＥＣＵによる画像認識処理とモニタ表示との関係を示す説明図である。
【符号の説明】
１　　ＥＣＵ（表示手段、選択手段、誘導手段）
１１　液晶モニタ（表示手段、選択手段）
１５　ステアリングアクチュエータ（誘導手段）
Ｓ　　駐車スペース（駐車領域）

【 図 １ 】 【 図 ２ 】
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【 図 ３ 】
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