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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両に搭載されたカメラの撮影画像を取得する取得手段と、
　前記撮影画像から、前記車両および前記車両の周辺領域を仮想視点からみた周辺画像を
生成し、該周辺画像に前記車両を示す車両像を重畳した合成画像を生成する生成手段と、
　前記車両の周辺に存在する物体の位置に関する情報を取得する取得手段と、
を備え、
　前記生成手段は、前記車両像の表示形態を車体の枠全体を略均一の太さの線状のフレー
ムで表すフレーム表示の表示形態とし、前記物体の位置に応じて、前記フレーム表示の表
示形態に係る前記枠全体の前記太さを変更すること、
を特徴とする画像生成装置。
【請求項２】
　請求項１に記載の画像生成装置において、
　前記生成手段は、前記フレーム表示の表示形態を、前記フレームの線の太さが異なる複
数の前記フレーム表示の中から前記車両のユーザの操作に応じて選択された一のフレーム
表示の表示形態とすること、
を特徴とする画像生成装置。
【請求項３】
　請求項１または２に記載の画像生成装置において、
　前記生成手段は、前記仮想視点に応じて、前記車両像を前記フレーム表示、および、前
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記車両の実像表示のいずれかの表示形態とすること、
を特徴とする画像生成装置。
【請求項４】
　請求項１ないし３のいずれかに記載の画像生成装置において、
　前記フレームは、一方の面と他方の面とが異なる色であり、
前記生成手段は、前記仮想視点から見た場合に、表示される前記フレームが前記一方の面
および前記他方の面のいずれの面かに応じて、前記フレーム表示の表示形態を変更するこ
と、
を特徴とする画像生成装置。
【請求項５】
　請求項１ないし４のいずれかに記載の画像生成装置において、
　前記生成手段は、前記物体の位置が前記車両の位置に近づくにつれて前記フレーム表示
のフレームの線の太さを細くすること、
を特徴とする画像生成装置。
【請求項６】
　請求項１ないし５のいずれかに記載の画像生成装置において、
　前記生成手段は、前記物体の位置に対応する前記フレーム表示の一部のフレームの表示
形態を変更すること、
を特徴とする画像生成装置。
【請求項７】
　請求項１ないし６のいずれかに記載の画像生成装置と、
　前記画像生成装置から出力された前記合成画像を表示する表示装置と、
を備えること、
を特徴とする画像表示システム。
【請求項８】
　（ａ）車両に搭載されたカメラの撮影画像を取得する工程と、
　（ｂ）前記撮影画像から、前記車両および前記車両の周辺領域を仮想視点からみた周辺
画像を生成し、該周辺画像に前記車両を示す車両像を重畳した合成画像を生成する工程と
、
　（ｃ）前記車両の周辺に存在する物体の位置に関する情報を取得する工程と、
を備え、
　前記工程（ｂ）は、前記車両像の表示形態を車体の枠全体を略均一の太さの線状のフレ
ームで表すフレーム表示の表示形態とし、前記物体の位置に応じて、前記フレーム表示の
表示形態に係る前記枠全体の前記太さを変更すること、
を特徴とする画像生成方法。
【請求項９】
　車両に搭載されたカメラの撮影画像を取得する取得手段と、
　前記撮影画像から、前記車両および前記車両の周辺領域を仮想視点からみた周辺画像を
生成し、該周辺画像に前記車両を示す車両像を重畳した合成画像を生成する生成手段と、
　前記車両の周辺に存在する物体の位置に関する情報を取得する取得手段と、
を備え、
　前記生成手段は、前記車両像を車体の枠を線状のフレームで表すフレーム表示とし、前
記物体の位置が前記車両の位置に近づくにつれて前記フレーム表示のフレームの線の太さ
を細くすること、
を特徴とする画像生成装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、車両において画像を生成して表示させる技術に関する。
【背景技術】
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【０００２】
　従来、画像生成装置は、車両（主に車両のユーザであるドライバが乗車する車両、以下
「自車両」という。）の周辺を当該自車両に備えた複数のカメラで撮影し、その撮影画像
に基づいて自車両周辺の画像（以下、「周辺画像」という。）を生成する、そして、周辺
画像に自車両の車両像（以下、「自車両像」という。）を重畳した合成画像が表示装置に
表示される。しかし、周辺画像を生成する場合に、仮想視点からみた物体が自車両を介し
た位置に存在する場合、合成画像中の物体の像（以下、「物体像」という。）は、自車両
像と重なって、当該物体像が自車両像の後方に隠れることとなる。そのため、ユーザは仮
想視点からみて自車両を介した位置に存在する物体を確認することが困難な場合があった
。
【０００３】
　これに対して、画像生成装置が透過率を高めた（例えば、透過率５０％以上）車両像や
、車体の枠を線状で表すフレームで表示するフレーム表示の車両像などを周辺画像に重畳
した合成画像を生成する技術がある。つまり、画像生成装置が、物体像が自車両像に隠れ
ることのない合成画像を生成し、仮想視点からみて自車両を介した位置に存在する物体を
ユーザが画像上で視認可能な合成画像を生成する技術がある。なお、本発明と関連する技
術を説明する資料としては特許文献１がある。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特開２０１０－２３１２７６号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　しかしながら、画像生成装置が透過率を高めた自車両像を生成したり、フレーム表示の
自車両像を周辺画像に重畳した合成画像を生成することで、ユーザが画像上で自車両の後
方に存在する物体を視認できても、自車両と物体との距離を正確に把握することは困難な
場合があった。具体的には、画像生成装置が透過率を高めた自車両像を周辺画像に重畳し
た合成画像を生成した場合、自車両像の表示が不鮮明となる。その結果、ユーザは自車両
像と物体像との画像上の間隔を十分に確認できず、ユーザが自車両と物体との距離を正確
に把握することが困難な場合があった。
【０００６】
　また、画像生成装置がフレーム表示の自車両像を周辺画像に重畳した合成画像を生成し
た場合、自車両の車体の枠の形状を示すフレームの線の太さや色は一様に表示される。そ
のため、車両像と物体像との画像上の間隔を確認する場合に、車両像に対する物体像の位
置によっては、車両像を構成するフレームに物体像の一部が隠れてしまい、ユーザが車両
像と物体像との画像上の間隔を十分に確認すること困難なことがあった。さらに、自車両
像を構成するフレーム各部の色が同じ色であるため、フレーム各部が自車両像のどの部分
に対応するのかを即座に見分けられず、ユーザは車両像と物体像との画像上の間隔を十分
に確認することが困難なことがあった。その結果、ユーザは自車両と物体との正確な距離
を把握できない場合があった。
【０００７】
　本発明は、上記課題に鑑みてなされたものであり、周辺画像に車両像を重畳させた合成
画像を表示した場合に、ユーザが自車両９と物体との正確な距離を把握できる技術を提供
することを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　上記課題を解決するために、請求項１の発明は、車両に搭載されたカメラの撮影画像を
取得する取得手段と、前記撮影画像から、前記車両および前記車両の周辺領域を仮想視点
からみた周辺画像を生成し、該周辺画像に前記車両を示す車両像を重畳した合成画像を生
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成する生成手段と、前記車両の周辺に存在する物体の位置に関する情報を取得する取得手
段と、を備え、前記生成手段は、前記車両像の表示形態を車体の枠全体を略均一の太さの
線状のフレームで表すフレーム表示の表示形態とし、前記物体の位置に応じて、前記フレ
ーム表示の表示形態に係る前記枠全体の前記太さを変更する。
【０００９】
　また、請求項２の発明は、請求項１に記載の画像生成装置において、前記生成手段は、
前記フレーム表示の表示形態を、前記フレームの線の太さが異なる複数の前記フレーム表
示の中から前記車両のユーザの操作に応じて選択された一のフレーム表示の表示形態とす
る。
【００１０】
　また、請求項３の発明は、請求項１または２に記載の画像生成装置において、前記生成
手段は、前記仮想視点に応じて、前記車両像を前記フレーム表示、および、前記車両の実
像表示のいずれかの表示形態とする。
【００１１】
　また、請求項４の発明は、請求項１ないし３のいずれかに記載の画像生成装置において
、前記フレームは、一方の面と他方の面とが異なる色であり、前記生成手段は、前記仮想
視点から見た場合に、表示される前記フレームが前記一方の面および前記他方の面のいず
れの面かに応じて、前記フレーム表示の表示形態を変更する。
【００１２】
　また、請求項５の発明は、請求項１ないし４のいずれかに記載の画像生成装置において
、前記生成手段は、前記物体の位置が前記車両の位置に近づくにつれて前記フレーム表示
のフレームの線の太さを細くする。
【００１３】
　また、請求項６の発明は、請求項１ないし５のいずれかに記載の画像生成装置において
、前記生成手段は、前記物体の位置に対応する前記フレーム表示の一部のフレームの表示
形態を変更する。
【００１４】
　また、請求項７の発明は、請求項１ないし６のいずれかに記載の画像生成装置と、
　前記画像生成装置から出力された前記合成画像を表示する表示装置と、を備える。
【００１５】
　また、請求項８の発明は、（ａ）車両に搭載されたカメラの撮影画像を取得する工程と
、（ｂ）前記撮影画像から、前記車両および前記車両の周辺領域を仮想視点からみた周辺
画像を生成し、該周辺画像に前記車両を示す車両像を重畳した合成画像を生成する工程と
、（ｃ）前記車両の周辺に存在する物体の位置に関する情報を取得する工程と、を備え、
前記工程（ｂ）は、前記車両像の表示形態を車体の枠全体を略均一の太さの線状のフレー
ムで表すフレーム表示の表示形態とし、前記物体の位置に応じて、前記フレーム表示の表
示形態に係る前記枠全体の前記太さを変更する。
【００１６】
　さらに、請求項９の発明は、車両に搭載されたカメラの撮影画像を取得する取得手段と
、前記撮影画像から、前記車両および前記車両の周辺領域を仮想視点からみた周辺画像を
生成し、該周辺画像に前記車両を示す車両像を重畳した合成画像を生成する生成手段と、
前記車両の周辺に存在する物体の位置に関する情報を取得する取得手段と、を備え、前記
生成手段は、前記車両像を車体の枠を線状のフレームで表すフレーム表示とし、前記物体
の位置が前記車両の位置に近づくにつれて前記フレーム表示のフレームの線の太さを細く
する。
【発明の効果】
【００１７】
　請求項１ないし９の発明によれば、車両像をフレーム表示としその表示形態を変更する
ことで、ユーザは車両像および物体像を個別に認識し、物体の位置に関わらず車両像と物
体像の画像上の間隔を確実に確認でき、車両と物体との距離を正確に把握できる。
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【００１８】
　また、特に請求項２の発明によれば、車両像の後方に物体像が隠れてユーザが車両像と
物体像との画像上の間隔を確認することが困難な場合でも、ユーザが車両像と物体像との
画像上の間隔を確認し易い線の太さのフレーム表示を選択することで、車両と物体との距
離を正確に把握できる。
【００１９】
　また、特に請求項３の発明によれば、仮想視点に応じて車両像をフレーム表示、および
車両の実像表示のいずれかの表示形態とすることで、どの仮想視点からみてもユーザが車
両の形状を認識し易い車両像が表示され、ユーザは車両と物体との距離を正確に把握でき
る。
【００２０】
　また、特に請求項４の発明によれば、仮想視点からみた場合に表示されるフレームが一
方の面および他方の面のいずれの面かに応じてそれぞれの色に対応するフレーム表示の表
示形態を変更することで、ユーザは自車両像を立体的に認識可能となり、車両と物体との
距離を正確に把握できる。
【００２１】
　また、特に請求項５の発明によれば、フレームの線の太さが異なる複数のフレーム表示
の中から物体の位置に応じて一のフレーム表示が選択されるため、ユーザは車両像および
物体像を個別に認識し、車両像と物体像との画像上の間隔を確認し易くなり、車両と物体
との距離を正確に把握できる。
【００２２】
　また、特に請求項６の発明によれば、車両と物体との位置が近づくにつれて、フレーム
線の太さを細くすることで、ユーザは画像上の物体像の存在を確実に視認でき、画像上の
車両像と物体像との間隔を確認し易くなり、車両と物体との距離をより正確に把握できる
。
【００２３】
　さらに、特に請求項７の発明によれば、物体の位置に対応した一部のフレームの表示形
態を変更することで、ユーザは車両に対してどの位置に物体が存在するのかを正確に把握
できる。
【図面の簡単な説明】
【００２４】
【図１】図１は、画像表示システムの構成を示す図である。
【図２】図２は、４つのカメラがそれぞれ撮影する方向を示す図である。
【図３】図３は、周辺画像、自車両像、および、合成画像が生成される手法を説明する図
である。
【図４】図４は、自車両データの複数のポリゴンモデルを示す図である。
【図５】図５は、表示装置に表示される画像の遷移を説明する図である。
【図６】図６は、仮想視点からみた周辺画像に車両像を重畳した合成画像を示す図である
。
【図７】図７は、仮想視点からみた周辺画像に自車両像を重畳した合成画像を示す図であ
る。
【図８】図８は、合成画像上に表示されるフレーム表示の自車両像の設定について説明す
る図である。
【図９】図９は、画像生成装置の処理を説明するフローチャートである。
【図１０】図１０は、仮想視点に応じた自車両像の表示形態の変更について説明する図で
ある。
【図１１】図１１は、三角形の形状の２枚のポリゴンと、２枚のポリゴンを貼り合わせた
１枚の貼合せポリゴンを示す図である。
【図１２】図１２は、フレーム表示される部分のポリゴンに対して貼合せポリゴンを用い
て構成したポリゴンモデルの合成画像を示す図である。
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【図１３】図１３は、画像表示システムの構成を示す図である。
【図１４】図１４は、物体の位置に応じたフレームの線の太さの変更の状態を示す図であ
る。
【図１５】図１５は、画像表示システムの構成を示す図である。
【図１６】図１６は、フレーム表示の自車両像の一部のフレームの表示形態が、物体の位
置に対応した表示形態となる合成画像を示す図である。
【発明を実施するための形態】
【００２５】
　以下、図面を参照しつつ本発明の実施の形態について説明する。
【００２６】
　＜１．第１の実施の形態＞
【００２７】
　＜１－１．構成＞
【００２８】
　図１は、画像表示システム１０の構成を示す図である。この画像表示システム１０は、
車両（本実施の形態では、自動車であり、主に車両のユーザであるドライバが乗車する車
両、以下「自車両」という。）において用いられるものであり、自車両の周辺の領域を示
す画像（以下、「周辺画像」という。）を生成して車室内に表示する機能を有している。
画像表示システム１０のユーザ（代表的にはドライバ）は、この画像表示システム１０を
利用することにより、自車両の周辺の様子をほぼリアルタイムに把握できる。
【００２９】
　図１に示すように、画像表示システム１０は、複数のカメラ５、画像生成装置２、表示
装置３、および、操作ボタン４１を主に備えている。複数のカメラ５はそれぞれ、自車両
の周辺を撮影して撮影画像を取得し、取得した撮影画像のデータを画像生成装置２に入力
する。画像生成装置２は、自車両の周辺を示す撮影画像を用いて、後述する自車両の車両
像（以下、「自車両像」という。）を含む周辺画像である合成画像を生成する。表示装置
３は、画像生成装置２で生成された合成画像を表示する。また、操作ボタン４１は、ユー
ザの操作を受け付ける。
【００３０】
　複数のカメラ５はそれぞれ、レンズと撮像素子とを備えており、自車両の周辺を示す撮
影画像のデータを取得する。複数のカメラ５は、フロントカメラ５Ｆ、リアカメラ５Ｂ、
左サイドカメラ５Ｌ、および、右サイドカメラ５Ｒを含んでいる。これら４つのカメラ５
Ｆ，５Ｂ，５Ｌ，５Ｒは、自車両において互いに異なる位置に配置され、自車両の周辺の
異なる方向を撮影する。
【００３１】
　図２は、４つのカメラ５Ｆ，５Ｂ，５Ｌ，５Ｒがそれぞれ撮影する方向を示す図である
。フロントカメラ５Ｆは、自車両９の前端に設けられ、その光軸５Ｆａは自車両９の直進
方向に向けられる。リアカメラ５Ｂは、自車両９の後端に設けられ、その光軸５Ｂａは自
車両９の直進方向の逆方向に向けられる。左サイドカメラ５Ｌは左側の左サイドミラー９
３Ｌに設けられ、その光軸５Ｌａは自車両９の左側方（自車両９の直進方向の直交方向）
に向けられる。また、右サイドカメラ５Ｒは右側の右サイドミラー９３Ｒに設けられ、そ
の光軸５Ｒａは自車両９の右側方（自車両９の直進方向の直交方向）に向けられる。
【００３２】
　これらのカメラ５Ｆ，５Ｂ，５Ｌ，５Ｒのレンズには魚眼レンズなどの広角レンズが採
用され、各カメラ５Ｆ，５Ｂ，５Ｌ，５Ｒは１８０度以上の画角θを有している。このた
め、４つのカメラ５Ｆ，５Ｂ，５Ｌ，５Ｒを利用することで、自車両９の全周囲を撮影す
ることが可能である。
【００３３】
　図１に戻り、表示装置３は、例えば、液晶などの薄型の表示パネルを備えており、各種
の情報や画像を表示する。表示装置３は、ユーザがその画面を視認できるように、自車両
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９のインストルメントパネルなどに配置される。表示装置３は、画像生成装置２と同一の
ハウジング内に配置されて画像生成装置２と一体化されていてもよく、画像生成装置２と
は別体の装置であってもよい。表示装置３は、表示パネルに重ねてタッチパネル３１、お
よび、表示パネルの外周近傍にハードボタン３２を備えており、ユーザの操作を受け付け
ることが可能である。
【００３４】
　操作ボタン４１は、ユーザの操作を受け付ける操作部材である。操作ボタン４１は、例
えば、自車両９のステアリングホイールに設けられており、主にドライバからの操作を受
け付ける。ユーザは、この操作ボタン４１と、表示装置３のタッチパネル３１およびハー
ドボタン３２とを介して画像表示システム１０に対する各種の操作を行うことができる。
なお、以下では、この操作ボタン４１と、表示装置３のタッチパネル３１およびハードボ
タン３２とを操作部４という。操作部４によりユーザの操作がなされた場合は、その操作
の内容を示す操作信号が画像生成装置２に入力される。
【００３５】
　画像生成装置２は、各種の画像処理が可能な電子装置であり、画像取得部２１と、周辺
画像生成部２２と、合成画像生成部２３と、画像出力部２４とを主に備えている。
【００３６】
　画像取得部２１は、４つのカメラ５Ｆ，５Ｂ，５Ｌ，５Ｒでそれぞれ得られた撮影画像
のデータを取得する。画像取得部２１は、アナログの撮影画像をデジタルの撮影画像に変
換する機能などの画像処理機能を有している。画像取得部２１は、取得した撮影画像のデ
ータに所定の画像処理を行い、処理後の撮影画像のデータを周辺画像生成部２２、および
、合成画像生成部２３に入力する。
【００３７】
　周辺画像生成部２２は、複数のカメラ５で取得された複数の撮影画像を合成し、仮想視
点からみた自車両９の周辺の様子を示す周辺画像を生成する。仮想視点は、自車両９の外
部の位置から自車両９を俯瞰する俯瞰視点や、その他ドライバにとって死角となる自車両
９の周辺の視点である。また、周辺画像生成部２２は、周辺画像に重畳する自車両９の車
両像である自車両像を生成する。
【００３８】
　ここで自車両像は、後述する自車両９のポリゴンモデルに対して一つの仮想視点からみ
た画像として生成される車両像である。そして、自車両９のポリゴンモデルは後述する自
車両データ２７３として複数のモデルが記憶部２７に記憶されている。詳細には、この自
車両９のポリゴンモデルは、自車両９を複数のポリゴンを用いて三次元形状で構成するモ
デルで、自車両９の実像を透過率０％で表す実像表示のモデルや、自車両９の車体の枠を
線状のフレームで表すフレーム表示のモデル等である。なお、フレーム表示のモデルは、
後述するようにフレームの線の太さの異なる複数のモデルがある。これらのモデルのデー
タは例えば、ユーザの選択などの所定条件に応じて記憶部２７から自車両データ２７３が
読み出され、読み出されたポリゴンモデルに基づいて自車両像が生成される。
【００３９】
　合成画像生成部２３は、周辺画像生成部２２で生成された周辺画像に対して自車両像を
重畳した合成画像を生成し、この合成画像を画像出力部２４に入力する。また、合成画像
生成部２３は、画像取得部２１から取得した一つのカメラで撮影された撮影画像を画像出
力部２４に出力する。
【００４０】
　画像出力部２４は、主に合成画像生成部２３で生成された合成画像を表示装置３に出力
して一つの表示画像として表示装置３に表示させる。また、合成画像とともに撮影画像を
表示装置３に出力して複数の画像を一つの表示画像として表示装置３に表示させる。これ
により、仮想視点からみた自車両９の周辺を示す表示画像が表示装置３に表示される。
【００４１】
　また、画像生成装置２は、制御部２０と、操作受付部２５と、信号受信部２６と記憶部
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２７とをさらに備えている。制御部２０は、例えば、ＣＰＵ、ＲＡＭ、および、ＲＯＭな
どを備えたマイクロコンピュータであり、画像生成装置２の全体を統括的に制御する。
【００４２】
　操作受付部２５は、ユーザが操作を行った場合に操作部４から出力される操作信号を受
信する。これにより、操作受付部２５はユーザの操作を受け付ける。操作受付部２５は、
受信した操作信号を制御部２０に入力する。
【００４３】
　信号受信部２６は、画像生成装置２とは別に自車両９に設けられる他の装置からの信号
を受信して、制御部２０に入力する。信号受信部２６は、例えば、自車両９の変速装置の
シフトレバーの位置であるシフトポジションを示す信号をシフトセンサ１０１から受信す
る。この信号に基づいて、制御部２０は、自車両９の進行方向が前方あるいは後方のいず
れであるかを判定することができる。また、信号受信部２６は、自車両９の車軸の回転数
に基づいて自車両９の速度に応じた信号を車速センサ１０２から受信する。この信号に基
づいて制御部２０は、自車両９の現時点の車両速度を取得する。
【００４４】
　記憶部２７は、例えば、フラッシュメモリなどの不揮発性メモリであり、各種の情報を
記憶する。記憶部２７は、ファームウェアとしてのプログラム２７１や、周辺画像、およ
び、合成画像を生成するときに用いる各種のデータを記憶する。また、周辺画像の生成に
用いられる他のデータとして、複数の仮想視点および視線方向を含むデータである仮想視
点データ２７２がある。また、自車両像を生成する際に用いられる複数のポリゴンモデル
を含むデータである自車両データ２７３がある。
【００４５】
　制御部２０の各種の機能は、記憶部２７に記憶されたプログラム２７１等に従ってＣＰ
Ｕが演算処理を行うことで実現される。つまり、図中に示す画像制御部２０１は、プログ
ラム２７１等に従ってＣＰＵが演算処理を行うことで実現される機能部の一部である。
【００４６】
　画像制御部２０１は、周辺画像を生成する周辺画像生成部２２、および、合成画像を生
成する合成画像生成部２３を主に制御する。つまり、画像制御部２０１は、周辺画像生成
部２２、および、合成画像生成部２３を制御して、自車両９の周辺の状況を示す周辺画像
、自車両９の車両像である自車両像、および、周辺画像に自車両像を重畳した合成画像等
を生成する。
【００４７】
　＜１－２．合成画像の生成＞
【００４８】
　次に、周辺画像生成部２２が、仮想視点からみた自車両９の周辺の状況を示す周辺画像
と自車両像とを生成し、合成画像生成部２３が、周辺画像に自車両像を重畳した合成画像
を生成する手法について説明する。図３は、周辺画像、自車両像、および、合成画像が生
成される手法を説明する図である。
【００４９】
　自車両９に備えられたフロントカメラ５Ｆ、リアカメラ５Ｂ、左サイドカメラ５Ｌ、お
よび、右サイドカメラ５Ｒのそれぞれで撮影が行われると、自車両９の前方、後方、左側
方、および、右側方をそれぞれ示す４つの撮影画像ＳＦ，ＳＢ，ＳＬ，ＳＲが取得される
。これら４つの撮影画像ＳＦ，ＳＢ，ＳＬ，ＳＲには、自車両９の全周囲のデータが含ま
れている。
【００５０】
　画像合成部２２は、まず、これら４つの撮影画像ＳＦ，ＳＢ，ＳＬ，ＳＲに含まれるデ
ータ（各画素の値）を、仮想的な三次元空間における投影面ＴＳに投影する。投影面ＴＳ
は、自車両９の周辺の領域に相当する仮想の立体面である。投影面ＴＳの中心領域は、自
車両９の位置となる車両領域Ｒ０として定められている。
【００５１】
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　投影面ＴＳでは、車両領域Ｒ０には撮影画像のデータは投影されず、車両領域Ｒ０の外
側の領域に撮影画像のデータが投影される。以下、投影面ＴＳにおいて、撮影画像のデー
タが投影される領域（車両領域Ｒ０の外側の領域）を、「投影対象領域」という。
【００５２】
　また、車両領域Ｒ０には自車両９を複数のポリゴンを用いて三次元形状で構成されるポ
リゴンモデル（例えば、図４で後述する「太線モデルＰＧａ」）を仮想的に備えている。
太線モデルＰＧａは、投影面ＴＳが設定される三次元空間において、自車両９の位置と定
められた略半球状の中心部分に配置される。この太線モデルＰＧａは、例えば、ユーザの
選択等による所定条件に応じて画像制御部２０１の制御により複数ポリゴンモデルを有す
る自車両データ２７３から読み出されて、車両領域Ｒ０に配置されたものである。
【００５３】
　ここで、図４を用いて自車両データ２７３の複数のポリゴンモデルについて説明する。
図４は、自車両データ２７３の複数のポリゴンモデルを示す図である。図４では、４つの
ポリゴンモデルが例として示され、これらのモデルは例えばユーザの操作部４を用いた操
作に応じて選択され、選択されたポリゴンモデルに基づいて周辺画像生成部２２が自車両
像を生成する。
【００５４】
　そして、この４つのポリゴンモデルのうち自車両９の実像を透過率０％で表す実像表示
のポリゴンモデルＰＧは、自車両９を複数のポリゴンを用いて三次元形状で構成するモデ
ルである（以下、「実像モデルＰＧ」という。）。そして、この実像モデルＰＧを構成す
る各ポリゴンには実際の自車両９の実像に対応した着色がなされている。そのため、実像
モデルＰＧ（自車両９）の外部の仮想視点から実像モデルＰＧ（自車両９）をみた場合に
、その仮想視点から実像モデルＰＧ（自車両９）を介した領域に存在する物体の物体像は
、実像表示の自車両像の後方に隠れて合成画像上に表示されない。
【００５５】
　次に、ポリゴンモデルＰＧａは、自車両９の車体の枠を比較的太い線状のフレームで表
したフレーム表示のポリゴンモデルである（以下、「太線モデルＰＧａ」という。）。こ
の太線モデルＰＧａは、実像モデルＰＧと同様に自車両９を複数のポリゴンを用いて三次
元形状で構成するモデルである。ここで、太線モデルＰＧａは実像モデルＰＧと異なり、
自車両９の車体の枠に相当する部分や、自車両９の外形を構成する主要なパーツ（例えば
、タイヤ、フロントライト、バックライト、および、サイドミラーなど）に対して着色が
なされ、特に車体の枠に相当する部分は比較的太い線状のフレームとして表示されるよう
に着色がなされている。そして、この太線モデルＰＧａは、自車両９の車体の枠に相当す
る部分、および、自車両９の外形を構成する主要なパーツ部分以外のポリゴンには着色は
行われていない。そのため、太線モデルＰＧａ（自車両９）の外部の仮想視点から太線モ
デルＰＧａ（自車両９）をみた場合に、太線モデルＰＧａ（自車両９）のポリゴンの着色
の行われていない箇所を介するときは、その仮想視点から太線モデルＰＧａ（自車両９）
を介した領域に存在する物体の物体像が、フレーム表示の自車両像の後方に隠れることな
く合成画像上に表示される。しかも、太線モデルＰＧａのフレームは比較的太い線状であ
るため、自車両像が明確となり、ユーザが自車両９の形状を認識しやくなる。
【００５６】
　次に、ポリゴンモデルＰＧｂは、自車両９の車体の枠を比較的細い線状のフレームで表
したフレーム表示のポリゴンモデルである（以下、「細線モデルＰＧｂ」という。）。こ
の細線モデルＰＧｂは、実像モデルＰＧ、および、太線モデルＰＧａと同様に自車両９を
複数のポリゴンを用いて三次元形状で構成されるモデルである。細線モデルＰＧｂは、太
線モデルＰＧと比較して、自車両９の車体の枠に相当する部分や自車両９の外形を構成す
る主要なパーツ（例えば、タイヤ、フロントライト、バックライト、および、サイドミラ
ーなど）に対して着色がなされている点は同じである。ただし、自車両９の車体の枠に相
当する部分は比較的細い線となるよう着色がなされている点で太線モデルＰＧａとは異な
る。そして、この細線モデルＰＧｂは、自車両９の車体の枠に相当する部分、および、自
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車両９の外形を構成する主要なパーツの部分以外のポリゴンには着色は行われていない。
そのため、細線モデルＰＧｂ（自車両９）の外部の仮想視点から細線モデルＰＧｂ（自車
両９）をみた場合に、細線モデルＰＧｂ（自車両９）の着色の行われていない箇所を介す
るときは、その仮想視点から細線モデルＰＧｂ（自車両９）を介した領域に存在する物体
の物体像が、フレーム表示の自車両像に隠れることなく合成画像上に表示される。
【００５７】
　なお、上述のように細線モデルＰＧｂの車体の枠に相当する部分は比較的細い線である
ため、太線モデルＰＧａと比べてユーザが自車両９の形状を認識しにくい場合がある。し
かし、太線モデルＰＧａよりもフレーム表示の自車両像を介して仮想視点から自車両９を
介した領域に存在する物体の位置をユーザがより把握し易くなる。具体的には、太線モデ
ルＰＧａの場合は、車両像を構成するフレームに物体像の一部が隠れてしまい、ユーザが
車両像と物体像との画像上の間隔を十分に確認すること困難なときでも、ユーザの選択な
どに基づいて、太線モデルＰＧａから細線モデルＰＧｂに表示形態を変更することで自車
両像を構成するフレームに隠れていた物体像が表示される。これにより、ユーザは自車両
像および他車両像を個別に認識し、自車両像と物体像との画像上の間隔を確認でき、自車
両９と物体との距離を正確に把握できる。
【００５８】
　次に、自車両９の前半分の車体の枠は細線モデルＰＧｂと同様に比較的細い線状のフレ
ームで表し、自車両９の後半分の車体の枠には着色を行わないフレーム表示のポリゴンモ
デルＰＧｃは、細線モデルＰＧｂなどと同様に自車両９を複数のポリゴンを用いて三次元
形状で構成されるポリゴンモデルである（以下、「前車体モデルＰＧｃ」という。）。こ
こで、前車体モデルＰＧｃは細線モデルＰＧｂと比較して、自車両９に対応する前車体モ
デルＰＧｃの車体の枠の前半分に相当する部分や自車両９に対応する前車体モデルＰＧｃ
の外形を構成する主要なパーツ（例えば、タイヤ、フロントライト、バックライト、およ
び、サイドミラーなど）に対して着色がなされている点は同じである。ただし、自車両９
の車体の後ろ半分に相当する部分は着色を行わない点で細線モデルＰＧｂとは異なる。つ
まり、この前車体モデルＰＧｃは、自車両９の前半分の車体の枠に相当する部分、および
、自車両９の外形を構成する主要なパーツ部分以外のポリゴンには着色は行われていない
。
【００５９】
　そのため、前車体モデルＰＧｃ（自車両９）の外側の仮想視点から前車体モデルＰＧｃ
（自車両９）をみた場合に、前車体モデルＰＧｃ（自車両９）の着色の行われていない箇
所を介するときは、その仮想視点から前車体モデルＰＧｃ（自車両９）を介した領域に存
在する物体の物体像が、フレーム表示の自車両像に隠れることなく合成画像上に表示され
る。なお、上述のように前車体モデルＰＧｃの車体の枠に相当する部分は車体の前半分は
比較的細い線で表示され、後半分は着色されていないためフレームが表示されない。その
結果、細線モデルＰＧｂと比べてユーザが自車両９の形状を認識しにくい場合がある。し
かし、細線モデルＰＧｂよりもフレーム表示の車両像を介して仮想視点から自車両９を介
した領域に存在する物体の位置をユーザがより把握し易くなる。具体的には、細線モデル
ＰＧｂの場合は、車両像を構成するフレームに物体像の一部が隠れてしまい、ユーザが車
両像と物体像との画像上の間隔を十分に確認すること困難なときでも、ユーザの選択など
に基づいて、細線モデルＰＧｂから前車体モデルＰＧｃに表示形態を変更することで車両
像を構成するフレームに隠れていた物体像が表示される。これにより、ユーザは自車両像
および他車両像を個別に認識し、自車両像と物体像との画像上の間隔を確認でき、自車両
９と物体との距離を正確に把握できる。
【００６０】
　なお、これら表示形態の変更については後述するが、合成画像が生成されて表示装置３
に表示される前に、複数のポリゴンモデルに対応する各フレーム表示のうち一つのフレー
ム表示の表示形態とする選択を予めユーザの選択等によって行ってもよいし、合成画像が
表示装置３に表示されている際に、ユーザの選択によって切り替えることで表示形態を変
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更してもよい。
【００６１】
　図３に戻り、投影面ＴＳの投影対象領域における各位置は、４つの撮影画像ＳＦ，ＳＢ
，ＳＬ，ＳＲのいずれかと、テーブルデータ等の対応情報によって対応付けられている。
画像合成部２２は、４つの撮影画像ＳＦ，ＳＢ，ＳＬ，ＳＲのデータをそれぞれ投影対象
領域の対応する部分に投影する。
【００６２】
　画像合成部２２は、投影対象領域において自車両９の前方に相当する部分ＰＦに、フロ
ントカメラ５Ｆの撮影画像ＳＦのデータを投影する。また、画像合成部２２は、投影対象
領域において自車両９の後方に相当する部分ＰＢに、リアカメラ５Ｂの撮影画像ＳＢのデ
ータを投影する。さらに、画像合成部２２は、投影対象領域において自車両９の左側方に
相当する部分ＰＬに左サイドカメラ５Ｌの撮影画像ＳＬのデータを投影し、投影対象領域
において自車両９の右側方に相当する部分ＰＲに右サイドカメラ５Ｒの撮影画像ＳＲのデ
ータを投影する。
【００６３】
　このように投影面ＴＳの投影対象領域の各部分に撮影画像のデータを投影すると、周辺
画像生成部２２は、自車両９を三次元形状で示す太線モデルＰＧａを車両領域Ｒ０に仮想
的に配置する。
【００６４】
　次に、周辺画像生成部２２は、仮想的な三次元空間の投影面ＴＳおいて、仮想視点ＶＰ
を設定し周辺画像を生成する。この仮想視点ＶＰの視点位置は一例として自車両９の前方
で自車両９の車高よりも高い位置であり、視線方向を車両９の前方から後方をみた方向と
なる。
【００６５】
　そして、周辺画像生成部２２は、仮想視点ＶＰからみて所定の視野角に含まれる領域に
投影されたデータを画像として切り出して周辺画像を生成する。また、周辺画像生成部２
２は仮想視点ＶＰに基づいて自車両像を生成する。そして、合成画像生成部２３は、生成
された周辺画像に自車両像を重畳して合成画像ＩＭａを生成する。
【００６６】
　ここで、自車両像として太線モデルＰＧａが選択されている場合、合成画像ＩＭａには
、投影面ＴＳにおいて仮想視点ＶＰから太線モデルＰＧａをみて、車体の枠を比較的太い
線状のフレームで表すフレーム表示の自車両像９１ａ(以下、「太線フレーム像９１ａ」
という。)が示される。さらに、自車両９の後方に他車両が存在する場合は、合成画像Ｉ
Ｍａには仮想視点ＶＰからみてこの太線フレーム像９１ａの自車両像を介した領域に存在
する物体である他の車両の像９２ａ（以下、「他車両像９２ａ」という。）が示される。
これにより、ユーザは自車両像である太線フレーム像９１ａの後方に存在する他車両像９
２ａを視認でき、太線フレーム像９１ａと他車両像９２ａとの画像上の間隔を確認するこ
とで自車両９と他車両との距離を把握できる。そして、この太線フレーム像９１ａの表示
では、フレームに他車両像９２ａの一部が隠れて、ユーザが画像上の太線フレーム像９１
ａと他車両像９２ａとの画像上の間隔を確認することが困難な場合は、合成画像中の太線
フレーム像９１ａの自車両像の表示形態を変更する。
【００６７】
　＜１－３．自車両像の表示形態変更＞
【００６８】
　次に、図５～図８を用いて、合成画像中の自車両像の表示形態の変更について説明する
。図５は、表示装置３に表示される画像の遷移を説明する図である。図５上段には、ナビ
ゲーション機能を実行する場合に表示装置３に表示されるナビゲーション画像ＮＡが示さ
れている。また、図５下段には、自車両９が後退時に必要となる自車両９の後方を主に示
す画像であるバックモード画像ＢＡが示されている。
【００６９】
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　図５上段のナビゲーション画像ＮＡは、図示しない表示装置３の記憶部に地図画像デー
タ等のナビゲーション機能に使用するデータが記録されており、ナビゲーション機能を実
行する際に、それらのデータが読み出されて、表示装置３に表示される。ナビゲーション
画像ＮＡには、地図画像に重畳して自車両９の現在位置を示す現在地マークＧＰ、および
、設定ボタンＢａが主に表示され、このうち設定ボタンＢａの機能は、操作部４のタッチ
パネル３１に対してユーザが指などを接触させて操作することで実行される。なお、設定
ボタンＢａをユーザが操作することで設定される機能は、ナビゲーション機能を含めた各
種機能であるが、それらの機能の中で表示装置３に表示される合成画像中のフレーム表示
の自車両像の設定については後述する。
【００７０】
　ナビゲーション画像ＮＡが表示装置３に表示されている場合に、シフトセンサ１０１か
ら入力されるシフトポジションの信号が”Ｒ（後退）”を示す信号となったときに、バッ
クモード画像ＢＡが表示装置３に表示される。すなわち、シフトポジションが”Ｒ（後退
）”の場合は、自車両９は後退する状態であるため、自車両９の後方を主に示すバックモ
ード画像ＢＡが表示装置３に表示される。
【００７１】
　バックモード画像ＢＡは自投影面ＴＳにおいて視点位置を自車両９の直上とし、視線方
向を自車両９の真下の方向（鉛直方向）とする仮想視点（例えば、後述する図１０に示す
「仮想視点ＶＰ１」）からみた俯瞰画像である合成画像ＴＩＭと、自車両９のリアカメラ
５Ｂの撮影画像である撮影画像ＢＩＭとを表示する画像である。合成画像ＴＩＭには実像
モデルＰＧに対応する実像表示の自車両像９１ｈが示されている。また、合成画像ＴＩＭ
には、自車両９の後方に存在する他車両に対応する他車両像９２ｈが示されている。また
、撮影画像ＢＩＭには、合成画像ＴＩＭの他車両像９２ｈに対応するリアカメラ５Ｂで撮
影した他車両像９２ｋが示されている。そして、合成画像ＴＩＭと撮影画像ＢＩＭとを含
むバックモード画像ＢＡには視点切替ボタンＢ０、および、戻るボタンＢ１が示されてい
る。この視点切替ボタンＢ０をユーザが操作部４を用いて操作すると、合成画像ＴＩＭを
生成する仮想視点が仮想視点ＶＰ１から図３で説明した仮想視点ＶＰに切替えられ、次に
図６を用いて説明する合成画像ＩＭが表示装置３に表示される。なお、戻るボタンＢ１を
ユーザが操作すると、ナビゲーション画像ＮＡが表示装置３に表示される。
【００７２】
　図６は、仮想視点ＶＰからみた周辺画像に車両像を重畳した合成画像を示す図である。
以下、図６から図７に示す各合成画像について説明するが、それぞれの違いは、仮想視点
ＶＰからみた周辺画像に表示形態の異なる複数のポリゴンモデル（実像モデルＰＧ、太線
モデルＰＧａ、細線モデルＰＧｂ、および、前車体モデルＰＧｃ）のうちいずれか一つの
ポリゴンモデルを仮想視点ＶＰからみた自車両像を周辺画像に重畳した合成画像を示すも
のである。
【００７３】
　図６上段は、仮想視点ＶＰからみた周辺画像に同じ仮想視点ＶＰからみた実像モデルＰ
Ｇの自車両像９１（以下、「実像表示の自車両像９１」という。）を重畳した合成画像Ｉ
Ｍ（以下、「合成画像ＩＭ」という。）を示す図である。合成画像ＩＭには、実像モデル
ＰＧに対応する実像表示の自車両像９１、および、自車両９の後方に存在する他車両に対
応する他車両像９２が示されている。ここで、他車両像９２は合成画像ＩＭ上で、車体の
一部の像は表示されているものの、車体の他の部分の像は自車両像９１の後方に隠れてい
るため、ユーザは視認できない。つまり、実像モデルＰＧ（自車両９）の外部の仮想視点
ＶＰから実像モデルＰＧ（自車両９）をみた場合に、その仮想視点から実像モデルＰＧ（
自車両９）を介した領域に存在する物体の物体像のほとんどの部分が、実像表示の自車両
像９１に隠れて合成画像上に表示されない。そのため、ユーザはこの合成画像ＩＭの表示
をみても自車両像９１の後方に存在する他車両像９２の存在は視認できても、画像上の自
車両像９１と他車両像９２の間隔を十分に確認できない。つまり、自車両９と他車両との
距離を正確に把握することはできない。
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【００７４】
　このため、次に説明するようにユーザが操作部４を用いて画像切替ボタンＢ２を操作す
ると、実像表示の自車両像９１からフレーム表示の自車両像に表示形態を変更した自車両
像を含む合成画像が表示装置３に表示される。なお、操作部４を用いて戻るボタンＢ１を
ユーザが操作すると直前に表示装置３に表示されていたバックモード画像ＢＡが表示装置
３に表示される。なお、以下の図面中に示される戻るボタンＢ１の機能はこのように現在
表示されている画像から直前に表示されていた画像に切り替えて表示装置３に表示させる
ものである。
【００７５】
　次に、操作部４を用いた操作により合成画像ＩＭにおける画像切替ボタンＢ２をユーザ
が操作すると、図６下段の合成画像ＩＭａが表示装置３に表示される。
【００７６】
　図６下段には、仮想視点ＶＰからみた周辺画像に同じ仮想視点ＶＰからみた太線モデル
ＰＧａに対応する比較的太いフレーム表示の太線フレーム像９１ａを重畳した合成画像Ｉ
Ｍａ（以下、「合成画像ＩＭａ」という。）が示されている。この合成画像ＩＭａは上述
のようにユーザの画像切替ボタンＢ２の操作に応じて、合成画像ＩＭ中の実像表示の自車
両像９１が太線フレーム像９１ａの表示形態に変更され、仮想視点ＶＰからみた周辺画像
に太線フレーム像９１ａを重畳した合成画像ＩＭａとして表示装置３に表示されたもので
ある。
【００７７】
　この太線フレーム像９１ａでは、太線モデルＰＧａ（自車両９）の外部の仮想視点ＶＰ
から太線モデルＰＧａ（自車両９）をみることで、太線モデルＰＧａ（自車両９）の着色
の行われていない箇所については、仮想視点ＶＰからみた太線フレーム像９１ａを介した
領域に存在する物体である他車両像９２が、自車両像に隠れることなく合成画像上に表示
される。これにより、ユーザは自車両像および他車両像を個別に認識し、自車両像と他車
両像の画像上の間隔を確実に確認でき、自車両に対する物体である他車両の距離を正確に
把握できる。
【００７８】
　なお、合成画像ＩＭａに示すようにフレーム表示の自車両像を比較的太いフレーム表示
とした場合、ユーザは画像上の自車両像の形状や位置を認識しやすいが、画像上の物体像
の位置によっては、太線フレーム像９１ａのフレームに他車両像９２ａの一部が隠れてし
まい、ユーザが太線フレーム像９１ａと他車両像９２ａとの画像上の間隔を確認すること
が困難になる場合がある。その結果、ユーザが自車両９に対する物体の距離を正確に把握
できないときがある。これに対して、ユーザは自車両像と他車両像との画像上の間隔を確
認して、自車両９に対する他車両の距離を正確に把握するため、操作部４を用いて画像切
替ボタンＢ２を操作することで、図７上段に示す合成画像ＩＭｂを表示装置３に表示させ
る。
【００７９】
　図７は、仮想視点ＶＰからみた周辺画像に自車両像を重畳した合成画像を示す図である
。図７上段には、仮想視点ＶＰからみた周辺画像に同じ仮想視点ＶＰからみた細線モデル
ＰＧｂに対応する比較的細いフレーム表示の自車両像である細線フレーム像９１ｂを重畳
した合成画像ＩＭｂ（以下、「合成画像ＩＭｂ」という。）が示されている。この合成画
像ＩＭｂは、上述のようにユーザの画像切替ボタンＢ２の操作に応じて、合成画像ＩＭａ
中の太線フレーム像９１ａが細線フレーム像９１ｂの表示形態に変更され、仮想視点ＶＰ
からみた周辺画像に細線フレーム像９１ｂを重畳した合成画像ＩＭｂとして表示装置３に
表示されたものである。
【００８０】
　この細線フレーム像９１ｂでは、細線モデルＰＧｂ（自車両９）の外部の仮想視点ＶＰ
から細線モデルＰＧｂ（自車両９）をみることで、細線モデルＰＧｂ（自車両９）の着色
の行われていない箇所については、仮想視点ＶＰからみた細線フレーム像９１ｂを介した
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領域に存在する物体である他車両像９２ｂが、自車両像に隠れることなく画像上に表示さ
れる。これにより、ユーザは自車両像および他車両像を個別に認識し、自車両像と物体像
の画像上の間隔を確実に確認でき、車両に対する物体の距離を正確に把握できる。
【００８１】
　そして、細線フレーム像９１ｂは上述の太線フレーム像９１ａとはフレームの線の太さ
が異なる。つまり、細線フレーム像９１ｂは太線フレーム像９１ａと比べるとフレームの
線の太さが細くなる。そのため、細線フレーム像９１ｂは、太線フレーム像９１ａと比べ
て、ユーザが合成画像上の自車両像の形状や位置を認識しにくいものの合成画像上の細線
フレーム像９１ｂと後方に存在する物体像である他車両像９２ｂとの間隔の確認は太線フ
レーム像９１ａと比べて行い易い。これにより、ユーザは自車両像および他車両像を個別
に認識し、自車両と物体である他車両との距離を正確に把握できる。
【００８２】
　なお、画像上の物体像の位置によっては、細線フレーム像９１ｂのフレームに他車両像
９２ｂの一部が隠れてしまい、細線フレーム像９１ｂと他車両像９２ｂとの画像上の間隔
を確認することが困難になる場合がある。その結果、ユーザが自車両９に対する物体の距
離を正確に把握できないときがある。これに対して、ユーザは自車両像および他車両像を
個別に認識し、自車両像と他車両像との画像上の間隔を確認して、自車両９に対する他車
両の距離を正確に把握するため、操作部４を用いて画像切替ボタンＢ２を操作することで
、図７下段に示す合成画像ＩＭｃを表示装置３に表示させる。
【００８３】
　図７下段には、仮想視点ＶＰからみた周辺画像に同じ仮想視点ＶＰからみた前車体モデ
ルＰＧｃに対応する車体の前半分を比較的細い線状で表したフレーム表示の自車両像９１
ｃ（以下、「前車体フレーム像９１ｃ」という。）を重畳した合成画像ＩＭｃ(以下、「
合成画像ＩＭｃ」という。)が示されている。この合成画像ＩＭｃは上述のようにユーザ
の画像切替ボタンＢ２の操作に応じて、合成画像ＩＭｂ中の細線フレーム像９１ｂが前車
体フレーム像９１ｃの表示形態に変更され、仮想視点ＶＰからみた周辺画像に前車体フレ
ーム像９１ｃを重畳した合成画像ＩＭｃとして表示装置３に表示されたものである。
【００８４】
　この前車体フレーム像９１ｃでは、前車体モデルＰＧｃ（自車両９）の外部の仮想視点
ＶＰから前車体モデルＰＧｃ（自車両９）をみることで、前車体モデルＰＧｃ（自車両９
）の着色の行われていない箇所については、仮想視点ＶＰからみた前車体フレーム像９１
ｃを介した領域に存在する物体である他車両像９２ｃが、自車両像に隠れることなく画像
上に表示される。これによりユーザは、自車両像および他車両像を個別に認識し、車両像
と物体像との画像上の間隔を確実に確認でき、自車両９と物体である他車両との距離を正
確に把握できる。
【００８５】
　このように図６から図７に示したように自車両像の表示を車体の枠を線状のフレーム表
示としその表示形態を変更することで、物体の位置に関わらず自車両像および他車両像を
個別に認識し、車両像と物体像の画像上の間隔を確実に確認でき、自車両９に対する物体
の距離を正確に把握できる。そして、上述のようにフレーム表示の表示形態をフレームの
線の太さが異なる複数のフレーム表示の中から自車両９のユーザの操作部４を用いた操作
に応じて選択されたフレーム表示の表示形態とすることで、自車両像の後方に物体像が隠
れてユーザが車両像と物体像との画像上の間隔を確認することが困難な場合でも、ユーザ
が車両像と物体像との画像上の間隔を確認し易い線の太さのフレーム表示を選択でき、自
車両像および他車両像を個別に認識し、自車両９と物体との距離を正確に把握できる。
【００８６】
　なお、図７下段の合成画像ＩＭｃにおいて画像切替ボタンＢ２が操作されると、合成画
像ＩＭｃから図６上段に示す合成画像ＩＭが表示装置に表示され、ユーザは複数のフレー
ム表示の自車両像の表示形態から、自車両像と物体像との画像上の間隔を確認し易い表示
形態を自由に選択できる。
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【００８７】
　図８は、合成画像上に表示されるフレーム表示の自車両像の設定について説明する図で
ある。図８上段には、ナビゲーション画像ＮＡが示されている。ユーザがナビゲーション
画像ＮＡの設定ボタンＢａを操作部４を用いて操作すると、図８下段に示す車両像選択画
像ＳＥが表示装置３に表示される。この車両像選択画像ＳＥは、合成画像を生成される際
のポリゴンモデルをユーザが操作部４を用いて予め選択するものであり、車両像選択画像
ＳＥ中には実像モデルＰＧ、太線モデルＰＧａ、細線モデルＰＧｂ、および、前車体モデ
ルＰＧｃが示されている。これらの複数のポリゴンモデルの中からユーザが選択した一つ
のポリゴンモデルが、合成画像を生成する際に投影面ＴＳにおける車両領域Ｒ０に配置さ
れる。そして、周辺画像生成部２２により仮想視点からみた自車両像が生成されて、この
自車両像を周辺画像に重畳した合成画像が生成される。
【００８８】
　＜１－４．処理＞
【００８９】
　図９は、画像生成装置２の処理を説明するフローチャートである。画像生成装置２の信
号受信部２６がシフトセンサ１０１からのシフトポジションを”Ｒ（後退）”とする信号
を受信した場合（ステップＳ１０１でＹｅｓ）、周辺画像生成部２２、および、合成画像
生成部２３が、自車両９の直上の仮想視点ＶＰ１からみた合成画像ＴＩＭとリアカメラ５
Ｂでの撮影により得られる撮影画像ＢＩＭとを含むバックモード画像ＢＡを生成し、表示
装置３に表示させる（ステップＳ１０２）。なお、信号受信部２６がシフトセンサ１０１
からのシフトポジションを”Ｒ（後退）”とする信号を受信しない場合（ステップＳ１０
１でＮｏ）は、処理を終了する。
【００９０】
　次に、操作受付部２５がユーザの操作部４の操作によるバックモード画像ＢＡの視点切
替ボタンＢ０の操作信号を受信した場合（ステップＳ１０３でＹｅｓ）に、周辺画像生成
部２２は、仮想視点ＶＰからみた自車両９の周辺画像と、車両像選択画像ＳＥで予め選択
されているポリゴンモデル（例えば、太線モデルＰＧａ）に対応する自車両像（例えば、
太線フレーム像９１ａ）を生成し、合成画像生成部２３が周辺画像に自車両像を重畳した
合成画像（例えば、合成画像ＩＭａ）を生成する（ステップＳ１０４）。なお、ユーザの
操作部４を用いた視点切替ボタンＢ０の操作信号を操作受付部２５が受信していない場合
（ステップＳ１０３でＮｏ）は後述するステップＳ１０６の処理を行う。
【００９１】
　そして、画像出力部２４は、合成画像生成部２３で生成された合成画像を表示装置３に
入力して表示させる（ステップＳ１０５）。
【００９２】
　次に、操作受付部２５がユーザの操作部４を用いた画像切替ボタンＢ２の操作信号を受
信した場合（ステップＳ１０６でＹｅｓ）に、周辺画像生成部２２は、仮想視点ＶＰから
みた自車両９の周辺画像と、車両像選択画像ＳＥで予め選択されているポリゴンモデル（
例えば、太線モデルＰＧａ）の自車両像から表示形態を変更する別のポリゴンモデル（例
えば、細線モデルＰＧａ）に対応する自車両像（例えば、細線フレーム像９１ｂ）を生成
し、合成画像生成部２３が周辺画像に自車両像を重畳した合成画像を生成する（ステップ
Ｓ１０４）。なお、ユーザの操作部４を用いた画像切替ボタンＢ２の操作信号を操作受付
部２５が受信していない場合（ステップＳ１０６でＮｏ）は処理を終了する。
【００９３】
　なお、ステップＳ１０６の処理でユーザの操作部４を用いた画像切替ボタンＢ２の操作
信号を操作受付部２５が受信していない場合は、表示装置３に表示されている画像は変更
されずそのままの状態を継続するか、一定時間（例えば、５分以上）経過した場合に、ナ
ビゲーション画像ＮＡに切り替わるようにしてもよい。
【００９４】
　このように自車両像をフレーム表示としその表示形態を変更することで、ユーザは自車



(16) JP 6014442 B2 2016.10.25

10

20

30

40

50

両像および他車両像を個別に認識し、物体の位置に関わらず自車両像と物体像との画像上
の間隔を確実に確認でき、自車両９に対する物体の距離を正確に把握できる。
【００９５】
　また、物体像である他車両像の一部がフレーム表示の自車両像に隠れてユーザが車両像
と物体像との画像上の間隔を確認しにくい場合でも、ユーザが車両像と物体像との画像上
の間隔を確認し易い線の太さのフレーム表示を選択することで、ユーザは自車両像および
他車両像を個別に認識し、自車両９に対する物体の距離を正確に把握できる。
【００９６】
　＜１－５．仮想視点に応じた自車両像の表示形態の変更＞
【００９７】
　なお、本実施の形態では上述の図５に示した仮想視点ＶＰ１に基づく合成画像ＴＩＭと
図７に示した仮想視点ＶＰに基づく合成画像ＩＭｂのように仮想視点に応じて、合成画像
中に表示される自車両像の表示形態を変更している。つまり、実像表示の自車両像に対応
する実像モデルＰＧと、フレーム表示の自車両像とを仮想視点に応じて変更している。
【００９８】
　図１０は、仮想視点に応じた自車両像の表示形態の変更について説明する図である。図
１０上段には、投影面ＴＳにおいて実像モデルＰＧ（自車両９）の直上の視点位置で、視
線方向を鉛直方向とする仮想視点ＶＰ１からみた合成画像ＴＩＭが示されている。この仮
想視点ＶＰ１に基づく合成画像ＴＩＭは、上述の図５下段に示したバックモード画像ＢＡ
を生成する場合以外に次のような場面で生成される。例えば、ユーザが自車両９をＩＧＯ
Ｎ（イグニッションオン）したことを示す信号を信号受信部２６が受信した場合に、画像
生成装置２が仮想視点ＶＰ１からみた合成画像ＴＩＭを生成し、表示装置３に表示させる
。そして、合成画像を生成する仮想視点が仮想視点ＶＰ１の場合は、ポリゴンモデルは実
像モデルＰＧが選択される。これは仮想視点ＶＰ１からみた周辺画像に実像表示の自車両
像９１ｈを重畳した場合、仮想視点からみた自車両９を介した領域はユーザの死角になる
ことがないためであり、また、自車両像としてフレーム表示とした場合、仮想視点ＶＰ１
からみると自車両像は四角形条の線が表示されることとなるため、かえってユーザが自車
両像をイメージしづらくなるためである。
【００９９】
　このように、フレーム表示よりもユーザが車両の形状や位置を把握し易い実像表示の自
車両像を表示することで、ユーザは、自車両像および他車両像を個別に認識し、自車両９
に対する物体の距離を正確に把握できる。そして、仮想視点からみて自車両９を介した領
域がユーザにとって死角とならない場合は、実像モデルＰＧに対応する実像表示の自車両
像を周辺画像に重畳した合成画像を表示装置３に表示する。
【０１００】
　これに対して、図１０下段では、投影面ＴＳにおける太線モデルＰＧａ（自車両９）の
前方で自車両９の車高よりも高い視点位置で、視線方向を自車両９の前方から後方をとす
る仮想視点ＶＰからみた合成画像ＩＭａが示されている。合成画像を生成する仮想視点が
仮想視点ＶＰの場合は、ポリゴンモデルはフレーム表示の自車両像に対応するモデル(例
えば、太線モデルＰＧａ)が選択される。これは、仮想視点ＶＰから自車両９を介した領
域がユーザにとって死角となる。そのため、実像表示の自車両像を合成画像に重畳する自
車両像として選択した場合、自車両９の後方に存在する他車両に対応する他車両像９２ａ
が確認できなかったり、その存在を確認できたとしても、自車両像と他車両像９２ａとの
画像上の間隔が確認できない場合がある。その結果、ユーザが自車両９に対する他車両の
正確な距離を把握できないことがある。そのため、仮想視点からみて自車両９を介した領
域がユーザにとって死角となる場合は、太線モデルＰＧａ等のフレーム表示の自車両像を
周辺画像に重畳した合成画像を表示装置３に表示する。
【０１０１】
　このように仮想視点に応じて、周辺画像に重畳する自車両像をフレーム表示および、実
像表示のいずれかの表示とすることで、どの仮想視点からみてもユーザが車両の形状を認
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識し易い自車両像が表示されるため、ユーザは自車両像および他車両像を個別に認識し、
自車両９と物体との距離を正確に把握できる。
【０１０２】
　＜２．第２の実施の形態＞
【０１０３】
　次に、第２の実施の形態について説明する。第２の実施の形態の画像表示システム１０
の画像生成装置２では、第１の実施の表示形態で説明したポリゴンモデルの構成を変更す
るものである。具体的には、複数のポリゴンで構成される各モデル（太線モデルＰＧａ、
細線モデルＰＧｂ、および、前車体モデルＰＧｃ）の少なくともフレーム表示がなされる
箇所については、２枚のポリゴンの裏面同士を張り合わせ、張り合わせたポリゴン（以下
、「貼合せポリゴン」という。）の表面、および、裏面の色をそれぞれ異なる色として着
色するものである。第２の実施の形態の画像表示システムの１０の構成および処理は、第
１の実施の形態とほぼ同様であるが、このように各モデルを構成する複数のポリゴンの少
なくとも一部のポリゴンの構成が相違し、その結果、周辺画像生成部２２で生成される自
車両像の表示形態も異なる。このため図１１および図１２を用いて相違点を中心に説明す
る。
【０１０４】
　図１１は、三角形の形状の２枚のポリゴンと、２枚のポリゴンを貼り合わせた１枚の貼
合せポリゴンを示す図である。図１１の上段のポリゴンｐｎ１とｐｎ２とは同じ形状およ
び性質のポリゴンであり、それぞれの表面を表面ｏｂ１（ｏｂ２）、裏面を裏面ｒｅ１（
ｒｅ２）として説明する。そして、第１の実施の形態で説明した各ポリゴンモデルはこの
ような複数のポリゴンｐｎ１（ｐｎ２）を使って三次元形状を構成する。
【０１０５】
　また、第１の実施の形態で説明した各ポリゴンモデルはその種類に応じて、複数のポリ
ゴンｐｎ１（ｐｎ２）の表面ｏｂ１（ｏｂ２）に着色される範囲や色等が異なる。例えば
、実像モデルＰＧの場合は、自車両９の三次元形状を構成するモデルに対して、実際の自
車両９の実像に近い着色が複数のポリゴンｐｎ１（ｐｎ２）の表面ｏｂ１（ｏｂ２）に行
われる。なお、ポリゴンｐｎ１（ｐｎ２）の裏面ｒｅ１（ｒｅ２）には着色は行われない
。そのため、仮想視点からポリゴンｐｎ１（ｐｎ２）を見た場合、表面ｏｂ１（ｏｂ２）
が見える場合は、表面に着色した色が画像上に表示され、裏面ｒｅ１（ｒｅ２）が見える
場合は、裏面ｒｅ１（ｒｅ２）は着色されていないため透明となり、表面ｏｂ１（ｏｂ２
）に着色した色が画像上に表示されることとなる。
【０１０６】
　そして、フレーム表示の各ポリゴンモデルの場合は、自車両９の三次元形状を構成する
複数のポリゴンｐｎ１（ｐｎ２）のうち自車両９の車体の枠に相当する部分やその他の自
車両９の外形を構成する主要なパーツ（例えば、タイヤ、フロントライト、バックライト
、および、サイドミラーなど）のポリゴンｐｎ１（ｐｎ２）対して着色がなされ、その他
の部分を構成するポリゴンｐｎ１（ｐｎ２）は着色されない。例えば、ポリゴンｐｎ１（
ｐｎ２）の表面ｏｂ１（ｏｂ２）に緑色の着色がなされることで、フレーム表示（例えば
、図７上段に示す合成画像ＩＭｂの細線フレーム像９１ｂの車両の枠）の部分が緑色で表
示される。
【０１０７】
　このように構成されるフレーム表示の各ポリゴンモデルに対して、第２の実施の形態で
は、自車両９の車体の枠に相当する部分のポリゴンｐｎ１（ｐｎ２）の裏面ｒｅ１（ｒｅ
２）に別のポリゴンｐｎ１（ｐｎ２）の裏面ｒｅ１（ｒｅ２）を貼り合わせて、２枚のポ
リゴンの互いの裏面が貼り合わされた、貼合せポリゴンｐｎ３を生成する。そして例えば
、図１１下段に示すようにポリゴンｐｎ１の裏面ｒｅ１とポリゴンｐｎ２の裏面ｒｅ２と
が貼り合わされた場合、ポリゴンｐｎ３の表面ｏｂ３と裏面ｒｅ３とは着色される色が異
なる。例えば、ポリゴンｐｎ３の表面ｏｂ３には緑色に着色され、ポリゴンｐｎ３の裏面
には赤色が着色される。このようにして貼りあわせポリゴンにより構成されたポリゴンモ
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デルを仮想視点からみた自車両像を周辺画像に重畳した合成画像の例を次ぎに示す。
【０１０８】
　図１２は、細線モデルＰＧｂにおいて、フレーム表示される部分のポリゴンに対して貼
合せポリゴンｐｎ３を用いて構成したポリゴンモデルを仮想視点ＶＰからみた場合の合成
画像ＩＭｄ（以下、「合成画像ＩＭｄ」という。）を示す図である。つまり、合成画像Ｉ
Ｍｄ中に示す自車両像９１ｄは、上述の図７上段の細線フレーム像９１ｂに対応する細線
モデルＰＧｂを構成するポリゴンｐｎ１（ｐｎ２）のうち、表面ｏｂ１（ｏｂ２）を緑色
に着色されるフレームの部分のポリゴンを貼りあわせポリゴンｐｎ３とし、この貼り合せ
ポリゴンｐｎ３を含むポリゴンモデルを仮想視点ＶＰからみた自車両像とする。そして、
図１２に示す合成画像ＩＭｄは、この自車両像９１ｄを周辺画像に重畳した合成画像であ
る。
【０１０９】
　そのため、図１２の自車両像９１ｄにおいて実線で示される表面ｏｂ３に対応するフレ
ームの色は緑色で表示され、破線に網掛けした線で示される裏面ｒｅ３に対応するフレー
ムの色は赤色で表示される。つまり、仮想視点ＶＰから自車両９を見た場合に、仮想視点
ＶＰから見えるフレーム部分は表面ｏｂ３を使用する。その結果フレームの色は緑色で表
示される。そして、車体に隠れて本来見えないフレーム部分は裏面ｒｅ３を使用する。そ
の結果フレームの色は赤色で表示される。つまり、自車両９の車体の枠に対応するフレー
ムの一方の面と他方の面とが異なる色であり、仮想視点から見た場合に、表示されるフレ
ームが一方の面および他方の面のいずれの面かに応じて、フレーム表示の表示形態が変更
される。これにより、ユーザはフレーム各部が自車両９のどの部分に対応するのかを即座
に見分けることができるため、ユーザは自車両像９１ｄを立体的に認識可能となり、自車
両９と物体との距離を正確に把握できる。
【０１１０】
　なお、このような合成画像ＩＭｄは、図１２に示す画像切替ボタンＢ２をユーザが操作
部４を用いて操作することで、第１の実施の形態の図６および図７で示した各合成画像の
ように順次切替えて表示される各合成画像の中の一つの合成画像として表示装置３に表示
される。また、図６および図７で説明した各合成画像中のフレーム表示の自車両像に対応
するポリゴンモデルを構成するポリゴンを貼り合せポリゴンとして、図１２に示す自車両
像９１ｄのように仮想視点から見た場合に、フレームが表面、および、裏面のいずれかの
面に応じてフレーム表示の表示形態を変更した自車両像を表示装置３に表示するようにし
てもよい。
【０１１１】
　＜３．第３の実施の形態＞
【０１１２】
　次に、第３の実施の形態について説明する。第３の実施の形態の画像表示システム１０
ａの画像生成装置２ａでは、画像情報や各種センサからの情報などにから自車両９の周辺
に存在する物体の位置を検出し、その物体の位置に応じて、フレーム表示の自車両像のフ
レームの線の太さを変更するものである。つまり、画像生成装置２ａが物体の位置に応じ
てフレーム表示の表示形態をフレームの太さが異なる複数のフレーム表示の中から選択さ
れた一つのフレーム表示の表示形態とするものである。なお、物体の位置は必ずしも正確
な位置である必要はない。
【０１１３】
　第３の実施の形態の画像表示システムの１０ａの構成および処理は、第１の実施の形態
とほぼ同様であるが、このように自車両９の周辺に存在する物体の位置に応じて、自車両
像のフレーム表示の表示形態を変更する点で少なくとも一部の構成が相違する。このため
以下、図１３および図１４を用いて相違点を中心に説明する。
【０１１４】
　図１３は、画像表示システム１０ａの構成を示す図である。画像表示システム１０ａの
画像生成装置２ａは、制御部２０に自車両９の周辺に存在する物体の位置を検出する位置
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検出部２０２を備えている。この位置検出部２０２は、画像生成装置２ａで生成された画
像上の物体像（例えば、後述する図１４上段の合成画像ＩＭｅに示す障害物像９２ｅ）の
位置から、自車両９に対する障害物の位置を検出する。
【０１１５】
　また、位置検出部２０２は、画像表示システム１０ａの外部で自車両９に設けられた自
車両９の周辺に存在する物体の位置を検出するレーダ装置１０３およびクリアランスソナ
ー１０４の少なくともいずれか一つのセンサから自車両９の周辺に存在する物体の位置を
示す情報（以下、「周辺物体情報」という。）を信号受信部２６を介して受信し、自車両
９の周辺に存在する物体の位置を検出する。ここで、レーダ装置１０３は、例えば、自車
両９の前方や後方バンパーの略中央部分に備えられ、送信波が物体に反射した反射波を受
信して物体の位置を導出する。また、クリアランスソナー１０４は、自車両９の前方のバ
ンパー近傍に複数、および、自車両９後方のバンパー近傍に複数備えられ、送信波が物体
に反射した反射波を受信して物体の位置を導出する。
【０１１６】
　そして、位置検出部２０２が検出した周辺物体情報に応じて画像制御部２０１が自車両
データ２７３の複数のフレーム表示の複数のポリゴンモデルの中から一つのポリゴンモデ
ルを読み出し、投影面ＴＳの車両領域Ｒ０に読み出されたポリゴンモデルが配置され、仮
想視点からみた自車両像を周辺画像に重畳した合成画像が生成される。
【０１１７】
　ここで、複数のポリゴンモデルの中から読み出される一つのポリゴンモデルは周辺物体
情報の自車両９の位置に対する障害物の位置が近づくにつれて、画像制御部２０１は、複
数のフレーム表示の表示形態のうち、フレームの線の太さが細いフレーム表示に対応する
ポリゴンモデルを選択する。つまり、画像制御部２０１は、物体の位置が自車両９の位置
に近づくにつれてフレーム表示のフレームの線の太さを細くする。これにより、ユーザは
画像上の物体像の存在を確実に視認でき、車両像と物体像との画像上の間隔を確認し易く
なり、自車両９と物体との距離をより正確に把握できる。このように、自車両９に対する
物体の位置によって自車両９と物体とが衝突する危険度が高いほどフレーム表示のフレー
ム線の太さを細くすることで、自車両像によって隠れる障害物像をユーザに対してより見
易くできる。
【０１１８】
　図１４は、物体の位置に応じたフレームの線の太さの変更の状態を示す図である。図１
４上段には、自車両９に対する物体の位置が第１の範囲（例えば、自車両９に対する物体
の距離が５ｍを超え、かつ、２０ｍ以下）の場合のフレーム表示の自車両像を含む合成画
像ＩＭｅ（以下、「合成画像ＩＭｅ」という。）が示されている。また、図１４下段には
、自車両９に対する物体の位置が第２の範囲（例えば、自車両９に対する物体の距離が１
ｍを超え、かつ、５ｍ以下）の場合のフレーム表示の自車両像を含む合成画像ＩＭｆ（以
下、「合成画像ＩＭｆ」という。）を示されている。
【０１１９】
　合成画像ＩＭｅおよび合成画像ＩＭｆは略同じ仮想視点から自車両９をみた場合に生成
される合成画像であり、視点位置を自車両９の左前方で自車両９の車高よりも高い位置と
し、視線方向を自車両９の左前方から自車両９の右後方とする仮想視点からみた自車両像
を周辺画像に重畳した合成画像である。
【０１２０】
　そして、図１４上段の合成画像ＩＭｅには、略中央に太線モデルＰＧａに対応する太線
フレーム像９１ｅが示されている。そして、太線フレーム像９１ｅの右側後方に障害物（
例えば、電柱やポール等）に対応する障害物像９２ｅが表示されている。
【０１２１】
　位置検出部２０２は、合成画像ＩＭｅの障害物像９２ｅの画像情報やレーダ装置１０３
、および、クリアランスソナー１０４からの周辺物体情報により、自車両９に対する障害
物の位置を検出する。そして、位置検出部２０２によって検出された自車両９に対する障



(20) JP 6014442 B2 2016.10.25

10

20

30

40

50

害物の位置に応じて（この場合は、第１の範囲内に障害物が存在するものとして）、画像
制御部２０１は、自車両データ２７３の複数のポリゴンデータの中から、太線モデルＰＧ
ａを読み出し、投影面ＴＳの車両領域Ｒ０に読み出された太線モデルＰＧａが配置され、
仮想視点からみた太線フレーム像９１ｅを周辺画像に重畳した合成画像ＩＭｅを生成し、
表示装置３に表示させる。
【０１２２】
　次に、自車両９の位置が図１４上段の図に示す位置よりも後退して自車両９の位置と障
害部の位置とが近づいた場合を図１４下段の図を用いて説明する。図１４下段では、合成
画像ＩＭｆの略中央に細線モデルＰＧｂに対応する細線フレーム像９１ｆが示されている
。そして、細線フレーム像９１ｆの右側後方に障害物に対応する障害物像９２ｆが表示さ
れている。
【０１２３】
　位置検出部２０２は、合成画像ＩＭｆの障害物像９２ｅの画像情報やレーダ装置１０３
、および、クリアランスソナー１０４からの周辺物体情報により、自車両９に対する障害
物の位置を検出する。そして、位置検出部２０２によって検出された自車両９に対する物
体の位置に応じて（この場合は、第２の範囲内に障害部が存在するものとして）、画像制
御部２０１は、自車両データ２７３の複数のポリゴンデータの中から、細線モデルＰＧａ
を読み出し、投影面ＴＳの車両領域Ｒ０に読み出された太線モデルＰＧａが配置され、仮
想視点からみた細線フレーム像９１ｆを周辺画像に重畳した合成画像ＩＭｆを生成し、表
示装置３に表示させる。
【０１２４】
　このように画像生成装置２は、自車両９の周辺に存在する物体の位置が自車両９の位置
に近づくにつれてフレーム表示のフレームの線の太さを細くする。これにより、ユーザは
自車両像および他車両像を個別に認識し、画像上の物体像の存在を確実に視認でき、画像
上の自車両像と物体像との間隔を確認し易くなり、自車両９と物体との距離をより正確に
把握できる。
＜４．第４の実施の形態＞
【０１２５】
　次に、第４の実施の形態について説明する。第４の実施の形態の画像表示システム１０
ｂの画像生成装置２ｂでは、画像情報や各種センサからの情報などから自車両９の周辺に
存在する物体の位置を検出し、その物体の位置が自車両９の近傍の場合に、物体の位置に
対応したフレーム表示の一部のフレームの表示形態を変更するものである。つまり、物体
の位置が自車両９の近傍の場合、物体の位置に対応する一部のフレームに対してユーザに
対して注意すべき箇所を示す指標の画像（例えば、緑色のフレームに対して黄色の指標の
画像）を重畳する。なお、物体の位置は必ずしも正確な位置である必要はない。
【０１２６】
　第４の実施の形態の画像表示システムの１０ｂの構成および処理は、第３の実施の形態
とほぼ同様であるが、このように物体の位置に応じて自車両像のフレームにユーザに対し
て注意すべき箇所を示す指標の画像（以下、「指標画像」という。）を重畳表示する点で
少なくとも一部の構成が相違する。このため以下、図１５および図１６を用いて相違点を
中心に説明する。
【０１２７】
　図１５は、画像表示システム１０ｂの構成を示す図である。画像表示システム１０ｂの
画像生成装置２ｂにおける記憶部２７は、指標画像データ２７４を備える。この指標画像
データ２７４は、位置検出部２０２により自車両９の周辺の物体の位置が検出され、その
物体の位置が自車両９の近傍の場合に、画像制御部２０１の制御により記憶部２７から読
み出される。そして、物体の位置に対応する自車両像のフレームの部分に当該フレームと
色が異なる指標画像が重畳される。これにより、ユーザは自車両９に対してどの位置に物
体が存在するのかを正確に把握できる。
【０１２８】
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　図１６は、フレーム表示の自車両像９１ｇの一部のフレームの表示形態が、物体の位置
に対応した表示形態に変更された合成画像ＩＭｇ(以下、「合成画像ＩＭｇ」という。)を
示す図である。図１６の合成画像ＩＭｇは、視点位置を自車両９の左側後方で自車両９の
車高よりも高い位置とし、視線方向を自車両９の左側後方から自車両９の右側前方とする
仮想視点からみた自車両像を周辺画像に重畳した合成画像である。そして、合成画像１６
の略中央に細線モデルＰＧｂに対応する細線フレーム像９１ｇが示されている。また、細
線フレーム像９１ｇの左側後方に障害物に対応する障害物像９２ｇが表示されている。
【０１２９】
　位置検出部２０２は、合成画像ＩＭｇの障害物像９２ｇの画像情報やレーダ装置１０３
、および、クリアランスソナー１０４からの周辺物体情報により、自車両９に対する障害
物の位置を検出する。そして、位置検出部２０２によって検出された自車両９に対する物
体の位置が自車両９の近傍（例えば、５ｍ以内）の場合、自車両９の右側後方に障害物が
存在することに対応して、画像制御部２０１はこの障害物の位置に対応する自車両９の右
側後方の車体部分に相当する一部のフレームに指標画像データ２７４の指標画像ＭＡを重
畳して表示装置３に表示させる。これにより、ユーザは自車両９に対してどの位置に物体
が存在するのかを正確に把握でき、自車両９の危険箇所を確認できる。
【０１３０】
　なお、自車両９の近傍に物体が存在した場合に、物体が存在する位置に応じて自車両像
のどのフレームの箇所の表示形態を変更させるのかを予め定めておき、物体の位置に応じ
た自車両像の一部のフレームの表示形態を変更させることで、ユーザは物体が自車両９に
対してどの位置に存在し、自車両９のどの箇所が危険なのかを直感的に把握できる。
【０１３１】
　＜５．変形例＞
【０１３２】
　以上、本発明の実施の形態について説明してきたが、この発明は上記実施の形態に限定
されるものではなく様々な変形が可能である。以下では、このような変形例について説明
する。上記実施の形態で説明した形態、および、以下で説明する形態を含む全ての形態は
、適宜に組み合わせ可能である。
【０１３３】
　上記実施の形態では、周辺画像と自車両像を含む合成画像を生成する場合の仮想視点を
主に仮想視点ＶＰおよびＶＰ１の位置や視線方向として説明したが、仮想視点は仮想視点
からみて車両を介した領域を示すものであれば、仮想視点ＶＰおよびＶＰ１以外の位置お
よび視線方向であってもよい。
【０１３４】
　また、上記実施の形態において、自車両９の周辺に存在する物体の位置の検出の方法と
して、位置検出部２０２による画像情報からの物体位置の検出や、レーダ装置１０３およ
び、クリアランスソナー１０４を用いた周辺物体情報を信号受信部２６を介して取得する
など、複数の取得方法について述べたが、これらのうち少なくも一つの方法により物体の
位置を検出するようにしてもよい。また、自車両９の周辺の物体の位置を検出できる方法
であればこれら以外の方法を用いてもよい。
【０１３５】
　また、上記実施の形態４において、物体の位置が自車両９の近傍の場合、物体の位置に
対応するフレーム表示される自車両像のフレームの一部に対してユーザに対して注意すべ
き箇所を示す指標の画像を重畳することを説明した。これ以外に、ユーザに対して注意す
べき箇所を示す指標画像の重畳を時間的に継続して行うのではなく、所定の時間間隔（例
えば約１秒の間隔）を空けて重畳と非重畳を繰り返し行うことで、ユーザが合成画像ＩＭ
ｇをみた場合に、画像上の指標画像ＭＡを点滅させるようにしてもよい。なお、点滅させ
る以外にも、尚、指標画像ＭＡは他のフレーム部分と色を異ならせる他、線の太さを変え
たり、あるいはこれらを組み合わせるようにしてもよい。これにより、ユーザは危険箇所
をより認識し易くなる。さらに、物体が自車両９の近傍の位置に検出された場合、指標画
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像ＭＡを重畳する替わりに、または指標画像ＭＡの重畳と併せて図１５に図示しない画像
生成装置２ｂに備えられたスピーカから警告音をユーザに対して報知するようにしてもよ
い。
【０１３６】
　また、上記実施の形態において、画像生成装置２の制御部２０によって実現されると説
明した機能の一部は、表示装置３の制御部によって実現されてもよい。
【０１３７】
　また、上記実施の形態では、プログラムに従ったＣＰＵの演算処理によってソフトウェ
ア的に各種の機能が実現されると説明したが、これら機能のうちの一部は電気的なハード
ウェア回路により実現されてもよい。また逆に、ハードウェア回路によって実現されると
した機能のうちの一部は、ソフトウェア的に実現されてもよい。
【符号の説明】
【０１３８】
　２　　画像生成装置
　３　　表示装置
　４　　操作部
　５　　撮影部
　９　　自車両
　１０　画像表示システム

【図１】 【図２】
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【図５】 【図６】
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【図７】 【図８】

【図９】 【図１０】



(25) JP 6014442 B2 2016.10.25

【図１１】 【図１２】

【図１３】 【図１４】



(26) JP 6014442 B2 2016.10.25

【図１５】 【図１６】
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