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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両（１０）に搭載されることで当該車両の駐車スペース（ＰＳ）への駐車を支援する
ように構成された、駐車支援装置（２０）であって、
　前記車両の周囲の画像に対応する画像情報を取得するように設けられた、撮像部（２２
）と、
　前記撮像部により取得された前記画像情報を処理することで、前記画像中の特徴形状を
認識するように設けられた、画像処理部（Ｓ４６、Ｓ４７）と、
　前記駐車スペースの周囲に存在する障害物と前記車両との位置関係に対応する位置関係
情報を取得するように設けられた、障害物検知部（Ｓ４２、Ｓ４３）と、
　前記画像処理部により認識された前記特徴形状と、前記障害物検知部により取得された
前記位置関係情報とに基づいて、前記駐車スペースへの前記車両の駐車態様を、並列駐車
及び縦列駐車を含む複数の態様候補のうちから選択するように設けられた、駐車態様選択
部（Ｓ５７５、Ｓ５８０、Ｓ５８５）と、
　を備え、
　前記駐車態様選択部は、前記障害物検知部により取得された前記位置関係情報に基づく
前記態様候補の尤度と、前記特徴形状としての、白線、駐車車両のタイヤ、前記駐車車両
のナンバープレートのうちの少なくともいずれか一つの認識結果に基づく前記態様候補の
尤度とを統合することで、複数の前記態様候補の各々における最終的な尤度を算出し、算
出した複数の前記態様候補の各々における前記最終的な尤度を比較することで、前記駐車
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態様を複数の前記態様候補のうちから選択するように構成された、駐車支援装置。
【請求項２】
　探査波を前記車両の外側に向けて発信するとともに、前記障害物による前記探査波の反
射波を含み前記車両と前記障害物との距離に応じた強度を有する受信波を受信するように
設けられた、測距センサ（２１）をさらに備え、
　前記障害物検知部は、前記測距センサによる前記受信波の受信結果に基づいて、前記位
置関係情報を取得するように設けられた、
　請求項１に記載の駐車支援装置。
【請求項３】
　車両（１０）に搭載されることで当該車両の駐車スペース（ＰＳ）への駐車を支援する
ように構成された駐車支援装置（２０）の制御部（２６）であって、
　前記車両の周囲の画像に対応する画像情報を取得するように設けられた撮像部（２２）
により取得された前記画像情報を処理することで、前記画像中の特徴形状を認識するよう
に設けられた、画像処理部（Ｓ４６、Ｓ４７）と、
　前記駐車スペースの周囲に存在する障害物と前記車両との位置関係に対応する位置関係
情報を取得するように設けられた、障害物検知部（Ｓ４２、Ｓ４３）と、
　前記画像処理部により認識された前記特徴形状と、前記障害物検知部により取得された
前記位置関係情報とに基づいて、前記駐車スペースへの前記車両の駐車態様を、並列駐車
及び縦列駐車を含む複数の態様候補のうちから選択するように設けられた、駐車態様選択
部（Ｓ５７５、Ｓ５８０、Ｓ５８５）と、
　を備え、
　前記駐車態様選択部は、前記障害物検知部により取得された前記位置関係情報に基づく
前記態様候補の尤度と、前記特徴形状としての、白線、駐車車両のタイヤ、前記駐車車両
のナンバープレートのうちの少なくともいずれか一つの認識結果に基づく前記態様候補の
尤度とを統合することで、複数の前記態様候補の各々における最終的な尤度を算出し、算
出した複数の前記態様候補の各々における前記最終的な尤度を比較することで、前記駐車
態様を複数の前記態様候補のうちから選択するように構成された、駐車支援装置の制御部
。
【請求項４】
　前記障害物検知部は、探査波を前記車両の外側に向けて発信するとともに前記障害物に
よる前記探査波の反射波を含み前記車両と前記障害物との距離に応じた強度を有する受信
波を受信するように設けられた測距センサ（２１）による前記受信波の受信結果に基づい
て、前記位置関係情報を取得するように設けられた、
　請求項３に記載の駐車支援装置の制御部。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、駐車支援装置およびその制御部に関する。
【背景技術】
【０００２】
　特許文献１に記載の装置は、車両に取り付けたカメラで車両の周囲の画像を撮像し、撮
像した画像に基づいて白線を検出し、検出した白線により駐車枠のサイズを算出し、この
駐車枠が並列駐車することができる駐車枠であるか又は縦列駐車することができる駐車枠
であるかを判定する。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２０１２－１０８１号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
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【０００４】
　駐車枠を規定するための、白線等の仕切線が、良好には検出できない場合がある（例え
ば、白線が摩耗等により薄くなった場合、薄くなった古い白線の上に新たな白線が形成さ
れていて且つ両者の駐車態様が異なる場合、白線ではなくロープが地面に敷設してある場
合、そもそも白線等が設けられていない場合、等）。あるいは、予め明確に設けられた仕
切線に基づく駐車態様とは異なる駐車態様が、臨時に設定される場合があり得る。これら
のような場合、特許文献１に記載の装置においては、駐車態様の良好な判定ができない。
本発明は、上記に例示した課題に鑑みてなされたものである。
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　駐車支援装置（２０）は、車両（１０）に搭載されることで、当該車両の駐車スペース
（ＰＳ）への駐車を支援するように構成されている。
　請求項１に記載の駐車支援装置は、
　前記車両の周囲の画像に対応する画像情報を取得するように設けられた、撮像部（２２
）と、
　前記撮像部により取得された前記画像情報を処理することで、前記画像中の特徴形状を
認識するように設けられた、画像処理部（Ｓ４６、Ｓ４７）と、
　前記駐車スペースの周囲に存在する障害物と前記車両との位置関係に対応する位置関係
情報を取得するように設けられた、障害物検知部（Ｓ４２、Ｓ４３）と、
　前記画像処理部により認識された前記特徴形状と、前記障害物検知部により取得された
前記位置関係情報とに基づいて、前記駐車スペースへの前記車両の駐車態様を、並列駐車
及び縦列駐車を含む複数の態様候補のうちから選択するように設けられた、駐車態様選択
部（Ｓ５７５、Ｓ５８０、Ｓ５８５）と、
　を備え、
　前記駐車態様選択部は、前記障害物検知部により取得された前記位置関係情報に基づく
前記態様候補の尤度と、前記特徴形状としての、白線、駐車車両のタイヤ、前記駐車車両
のナンバープレートのうちの少なくともいずれか一つの認識結果に基づく前記態様候補の
尤度とを統合することで、複数の前記態様候補の各々における最終的な尤度を算出し、算
出した複数の前記態様候補の各々における前記最終的な尤度を比較することで、前記駐車
態様を複数の前記態様候補のうちから選択するように構成されている。
　請求項３に記載の、駐車支援装置の制御部（２６）は、
　前記車両の周囲の画像に対応する画像情報を取得するように設けられた撮像部（２２）
により取得された前記画像情報を処理することで、前記画像中の特徴形状を認識するよう
に設けられた、画像処理部（Ｓ４６、Ｓ４７）と、
　前記駐車スペースの周囲に存在する障害物と前記車両との位置関係に対応する位置関係
情報を取得するように設けられた、障害物検知部（Ｓ４２、Ｓ４３）と、
　前記画像処理部により認識された前記特徴形状と、前記障害物検知部により取得された
前記位置関係情報とに基づいて、前記駐車スペースへの前記車両の駐車態様を、並列駐車
及び縦列駐車を含む複数の態様候補のうちから選択するように設けられた、駐車態様選択
部（Ｓ５７５、Ｓ５８０、Ｓ５８５）と、
　を備え、
　前記駐車態様選択部は、前記障害物検知部により取得された前記位置関係情報に基づく
前記態様候補の尤度と、前記特徴形状としての、白線、駐車車両のタイヤ、前記駐車車両
のナンバープレートのうちの少なくともいずれか一つの認識結果に基づく前記態様候補の
尤度とを統合することで、複数の前記態様候補の各々における最終的な尤度を算出し、算
出した複数の前記態様候補の各々における前記最終的な尤度を比較することで、前記駐車
態様を複数の前記態様候補のうちから選択するように構成されている。
【０００６】
　なお、上記及び特許請求の範囲欄における各手段に付された括弧付きの参照符号は、同
手段と後述する実施形態に記載の具体的手段との対応関係の一例を示すものである。
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【図面の簡単な説明】
【０００７】
【図１】実施形態に係る駐車支援装置を搭載した車両の概略構成図である。
【図２】並列駐車が選択される状況の例を示す概略図である。
【図３】縦列駐車が選択される状況の例を示す概略図である。
【図４】図１に示された駐車支援装置の一動作例を示すフローチャートである。
【図５Ａ】図１に示された駐車支援装置の一動作例を示すフローチャートである。
【図５Ｂ】図１に示された駐車支援装置の一動作例を示すフローチャートである。
【図５Ｃ】図１に示された駐車支援装置の一動作例を示すフローチャートである。
【図６】斜め並列駐車が選択される状況の例を示す概略図である。
【発明を実施するための形態】
【０００８】
　以下、本発明の実施形態を、図面に基づいて説明する。なお、実施形態に対して適用可
能な各種の変更については、変形例として、一連の実施形態の説明の後に、まとめて説明
する。
【０００９】
　（構成）
　図１を参照すると、車両１０は、いわゆる四輪自動車であって、平面視にて略矩形状の
車体１１を備えている。以下、車両中心線Ｌと直交し、車両１０の車幅を規定する方向を
、「車幅方向」と称する。車幅方向は、図１における左右方向となる。また、車両中心線
Ｌと平行な方向における一方（図１における上方向）を「前方向」と称し、他方（図１に
おける下方向）を「後方向」と称する。車両１０及び車体１１における前方向側を「前側
」と称し、反対側を「後側」と称する。また、車両１０及び車体１１の、図１における右
側を単に「右側」と称し、図１における左側を単に「左側」と称する。
【００１０】
　車体１１における前側の端部である前面部１２には、フロントバンパー１３が装着され
ている。車体１１における後側の端部である後面部１４には、リアバンパー１５が装着さ
れている。車体１１における側面部１６には、ドアパネル１７が設けられている。図１に
示す具体例においては、左右にそれぞれ２枚ずつ、合計４枚のドアパネル１７が設けられ
ている。前側のドアパネル１７には、ドアミラー１８が装着されている。
【００１１】
　車両１０には、駐車支援装置２０が搭載されている。駐車支援装置２０は、車両１０の
駐車スペースＰＳ（図２等参照）への駐車を支援するように構成されている。具体的には
、駐車支援装置２０は、測距センサ２１と、撮像部２２と、車速センサ２３と、シフトポ
ジションセンサ２４と、舵角センサ２５と、制御部２６と、ディスプレイ２７とを備えて
いる。以下、駐車支援装置２０を構成する各部の詳細について説明する。なお、図示の簡
略化のため、駐車支援装置２０を構成する各部の間の電気接続関係は、図１においては省
略されている。
【００１２】
　測距センサ２１は、探査波ＷＳを車両１０の外側に向けて発信するとともに、検知障害
物ＤＯによる探査波ＷＳの反射波を含み車両１０と検知障害物ＤＯとの距離に応じた強度
を有する受信波ＷＲを受信するように設けられている。具体的には、本実施形態において
は、測距センサ２１は、いわゆる超音波センサであって、超音波である探査波ＷＳを発信
するとともに、超音波を含む受信波ＷＲを受信可能に構成されている。測距センサ２１は
、制御部２６に電気接続されている。即ち、測距センサ２１は、制御部２６の制御下で探
査波ＷＳを発信するとともに、受信波ＷＲの受信結果に対応する信号（以下「受信情報」
と称する）を発生して制御部２６に送信するようになっている。
【００１３】
　本実施形態においては、複数の測距センサ２１が、車体１１に装着されている。即ち、
フロントバンパー１３には、測距センサ２１としての、第一フロントソナーＳＦ１、第二
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フロントソナーＳＦ２、第三フロントソナーＳＦ３、及び第四フロントソナーＳＦ４が装
着されている。同様に、リアバンパー１５には、測距センサ２１としての、第一リアソナ
ーＳＲ１、第二リアソナーＳＲ２、第三リアソナーＳＲ３、及び第四リアソナーＳＲ４が
装着されている。また、車体１１の側面部１６には、測距センサ２１としての、第一サイ
ドソナーＳＳ１、第二サイドソナーＳＳ２、第三サイドソナーＳＳ３、及び第四サイドソ
ナーＳＳ４が装着されている。
【００１４】
　第一フロントソナーＳＦ１は、車体１１の左前角部に配置されている。第二フロントソ
ナーＳＦ２は、車体１１の右前角部に配置されている。第一フロントソナーＳＦ１と第二
フロントソナーＳＦ２とは、車両中心線Ｌを挟んで対称に設けられている。第三フロント
ソナーＳＦ３は、第一フロントソナーＳＦ１と車両中心線Ｌとの間に配置されている。第
四フロントソナーＳＦ４は、第二フロントソナーＳＦ２と車両中心線Ｌとの間に配置され
ている。第三フロントソナーＳＦ３と第四フロントソナーＳＦ４とは、車両中心線Ｌを挟
んで対称に設けられている。
【００１５】
　第一リアソナーＳＲ１は、車体１１の左後角部に配置されている。第二リアソナーＳＲ
２は、車体１１の右後角部に配置されている。第一リアソナーＳＲ１と第二リアソナーＳ
Ｒ２とは、車両中心線Ｌを挟んで対称に設けられている。第三リアソナーＳＲ３は、第一
リアソナーＳＲ１と車両中心線Ｌとの間に配置されている。第四リアソナーＳＲ４は、第
二リアソナーＳＲ２と車両中心線Ｌとの間に配置されている。第三リアソナーＳＲ３と第
四リアソナーＳＲ４とは、車両中心線Ｌを挟んで対称に設けられている。
【００１６】
　第一サイドソナーＳＳ１は、車両１０の前後方向について、左側のドアミラー１８と第
一フロントソナーＳＦ１との間に配置されている。第二サイドソナーＳＳ２は、車両１０
の前後方向について、右側のドアミラー１８と第二フロントソナーＳＦ２との間に配置さ
れている。第一サイドソナーＳＳ１と第二サイドソナーＳＳ２とは、車両中心線Ｌを挟ん
で対称に設けられている。第三サイドソナーＳＳ３は、車両１０の前後方向について、左
前側のドアパネル１７と第一リアソナーＳＲ１との間に配置されている。第四サイドソナ
ーＳＳ４は、車両１０の前後方向について、右前側のドアパネル１７と第二リアソナーＳ
Ｒ２との間に配置されている。第三サイドソナーＳＳ３と第四サイドソナーＳＳ４とは、
車両中心線Ｌを挟んで対称に設けられている。
【００１７】
　本実施形態においては、撮像部２２は、電荷結合素子（ＣＣＤ）等のイメージセンサを
備えたカメラであって、車両１０の周囲の画像に対応する画像情報を取得するように設け
られている。撮像部２２は、制御部２６に電気接続されている。即ち、撮像部２２は、制
御部２６の制御下で画像情報を取得するとともに、取得した画像情報を制御部２６に送信
するようになっている。
【００１８】
　本実施形態においては、車両１０には、複数の撮像部２２、即ちフロントカメラＣＦ、
リアカメラＣＢ、左側カメラＣＬ、及び右側カメラＣＲが搭載されている。フロントカメ
ラＣＦは、車両１０の前方の画像に対応する画像情報を取得するように、車体１１の前面
部１２に装着されている。リアカメラＣＢは、車両１０の後方の画像に対応する画像情報
を取得するように、車体１１の後面部１４に装着されている。左側カメラＣＬは、車両１
０の左側方の画像に対応する画像情報を取得するように、左側のドアミラー１８に装着さ
れている。右側カメラＣＲは、車両１０の右側方の画像に対応する画像情報を取得するよ
うに、右側のドアミラー１８に装着されている。
【００１９】
　車速センサ２３、シフトポジションセンサ２４、及び舵角センサ２５は、制御部２６に
電気接続されている。車速センサ２３は、車両１０の走行速度（以下単に「車速」と称す
る）に対応する信号を発生して、制御部２６に送信するように設けられている。シフトポ
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ジションセンサ２４は、シフトポジションに対応する信号を発生して、制御部２６に送信
するように設けられている。舵角センサ２５は、操舵角に対応する信号を発生して、制御
部２６に送信するように設けられている。
【００２０】
　制御部２６は、車体１１の内部に設けられている。制御部２６は、図示しないＣＰＵ、
ＲＯＭ、ＲＡＭ、不揮発性ＲＡＭ（例えばフラッシュＲＯＭ）、等を備えた、いわゆる車
載マイクロコンピュータであって、ＣＰＵがＲＯＭ又は不揮発性ＲＡＭからプログラム（
即ち後述の各ルーチン）を読み出して実行することで各種の制御動作を実現可能に構成さ
れている。即ち、制御部２６は、測距センサ２１、撮像部２２、車速センサ２３、シフト
ポジションセンサ２４、及び舵角センサ２５から受信した信号及び情報に基づいて、駐車
支援動作を実行するように構成されている。また、ＲＯＭ又は不揮発性ＲＡＭには、プロ
グラムの実行の際に用いられる各種のデータ（初期値、ルックアップテーブル、マップ等
）が予め格納されている。
【００２１】
　図２は、車両１０を駐車スペースＰＳに並列駐車、具体的にはいわゆる「車庫入れ駐車
」する状況の例を示す。「車庫入れ駐車」とは、並列駐車の一態様であって、並列する複
数の駐車スペースＰＳ又は並列する複数の駐車車両ＰＶの配列方向と、各駐車スペースＰ
Ｓ又は各駐車車両ＰＶの前後方向（即ち長手方向）とが、略直交するような駐車態様をい
う。図３は、車両１０を駐車スペースＰＳに縦列駐車する状況の例を示す。以下、図１～
図３を用いて、制御部２６の詳細について説明する。なお、図２及び図３においては、図
示の都合上、測距センサ２１及び撮像部２２の図示が簡略化されている。
【００２２】
　画像処理部としての制御部２６は、撮像部２２により取得された画像情報を処理するこ
とで、画像中の特徴点及び特徴形状を認識するようになっている。本実施形態においては
、制御部２６は、ＳＦＭ（Structure　from　Motion）処理により、画像中の各物体の三
次元形状を認識可能に構成されている。
【００２３】
　障害物検知部としての制御部２６は、駐車スペースＰＳの周囲に存在する障害物等の物
体と車両１０との位置関係に対応する位置関係情報を、測距センサ２１からの受信情報に
基づいて取得するようになっている。本実施形態においては、測距センサ２１は、複数設
けられている。故に、制御部２６は、複数の測距センサ２１（例えば車両１０の左前方に
位置する障害物の場合は第一フロントソナーＳＦ１及び第二フロントソナーＳＦ２）にお
ける受信情報に基づき、物体と車両１０との位置関係情報として、物体と車両１０との距
離、及び物体の車両１０からの方位角に対応する情報を取得可能に構成されている。換言
すれば、制御部２６は、物体の車両１０との相対位置を取得可能に構成されている。
【００２４】
　駐車態様選択部としての制御部２６は、測距センサ２１を用いて取得した位置関係情報
と、撮像部２２を用いて認識した特徴形状とに基づいて、駐車スペースＰＳへの車両１０
の駐車態様を、並列駐車及び縦列駐車を含む複数の態様候補のうちから選択するようにな
っている。具体的には、制御部２６は、取得された壁状立体物ＷＡを含む検知障害物ＤＯ
及び車止めＣＳの位置関係情報に基づく態様候補の尤度と、特徴形状としての、白線ＷＬ
、駐車車両ＰＶのヘッドライトＨＬ、駐車車両ＰＶのナンバープレートＮＰ、及び駐車車
両ＰＶのタイヤＴＹのうちの少なくともいずれか一つの認識結果に基づく態様候補の尤度
とを統合することで、駐車態様を複数の態様候補のうちから選択するように構成されてい
る。
【００２５】
　ディスプレイ２７は、車両１０における車室内に配置されている。ディスプレイ２７は
、制御部２６の制御下で駐車支援動作に伴う表示を行うように、制御部２６に電気接続さ
れている。
【００２６】
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　（動作概要）
　以下、図２及び図３を用いて、駐車支援装置２０における動作の概要について説明する
。各図中、（ｉ）は、駐車場ＰＬに白線ＷＬ及び車止めＣＳが設けられている場合を示す
。また、（ii）は、駐車場ＰＬ内の駐車スペースＰＳの周囲に、壁状立体物ＷＡを含む検
知障害物ＤＯが存在する場合を示す。さらに、（iii）は、駐車スペースＰＳの周囲の駐
車車両ＰＶにて、ナンバープレートＮＰ等の特徴形状が認識可能な場合を示す。
【００２７】
　図２及び図３における（ｉ）に示すように、隣接する複数の駐車スペースＰＳを区画す
る白線ＷＬが駐車場ＰＬに設けられている場合がある。この場合、制御部２６は、撮像部
２２により取得した画像情報を処理して白線ＷＬを認識することで、車両１０の駐車態様
を選択することが可能である。
【００２８】
　また、白線ＷＬに代えて、あるいは白線ＷＬとともに、車止めＣＳが設けられている場
合がある。この場合、制御部２６は、測距センサ２１を用いて取得した車止めＣＳの位置
関係情報に基づいて、車両１０の駐車態様を選択することが可能である。具体的には、複
数の車止めＣＳの位置、又は車止めＣＳの長手方向を形成する外形形状が、車両１０の進
行方向に沿って略一直線状に並んでいる場合、車両１０の駐車態様の選択結果が車庫入れ
駐車となり得る（図２における（ｉ）参照）。これに対し、車止めＣＳの長手方向を形成
する外形形状が、車両１０の進行方向と略直交している場合、車両１０の駐車態様の選択
結果が縦列駐車となり得る（図３における（ｉ）参照）。
【００２９】
　図２及び図３における（ii）に示すように、隣接する複数の駐車スペースＰＳの間に壁
状立体物ＷＡ（例えば屋内駐車場における壁又は柱等）が存在する場合がある。また、現
在使用中の駐車スペースＰＳに隣接して、車両１０を駐車可能な空きの駐車スペースＰＳ
が存在する場合がある。この場合、制御部２６は、測距センサ２１を用いて取得した検知
障害物ＤＯの位置関係情報に基づいて、車両１０の駐車態様を選択することが可能である
。この場合の、検知障害物ＤＯの位置関係情報には、壁状立体物ＷＡ及び／又はこれに隣
接する駐車車両ＰＶの位置関係情報が含まれ得る。具体的には、複数の検知障害物ＤＯ同
士の位置関係等に基づいて、車両１０の駐車態様を選択することが可能である。
【００３０】
　図２及び図３における（iii）に示すように、現在使用中の駐車スペースＰＳに隣接し
て、車両１０を駐車可能な空きの駐車スペースＰＳが存在する場合がある。この場合、現
在使用中の駐車スペースＰＳに駐車された駐車車両ＰＶにおける、ナンバープレートＮＰ
等の特徴形状が認識され得る。制御部２６は、撮像部２２により取得した画像情報を処理
して、駐車車両ＰＶにおける特徴形状を認識することで、車両１０の駐車態様を選択する
ことが可能である。
【００３１】
　具体的には、例えば、ナンバープレートＮＰの長手方向と車両１０の進行方向とのなす
角が小さい（例えば０～１５度）場合、車両１０の駐車態様の選択結果が車庫入れ駐車と
なり得る（図２における（iii）参照）。これに対し、ナンバープレートＮＰの長手方向
と車両１０の進行方向とのなす角が大きい（例えば７５～９０度）場合、車両１０の駐車
態様の選択結果が縦列駐車となり得る（図３における（iii）参照）。
【００３２】
　また、複数のタイヤＴＹが車両１０の進行方向に沿って略一直線状に並んでいる場合、
車両１０の駐車態様の選択結果が車庫入れ駐車となり得る（図２における（iii）参照）
。これに対し、一対のタイヤＴＹが車両１０の進行方向と略直交するように並んでいる場
合、車両１０の駐車態様の選択結果が縦列駐車となり得る（図３における（iii）参照）
。
【００３３】
　また、一対のヘッドライトＨＬが、車両１０の進行方向に沿って略一直線状に並んでい
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る場合、車両１０の駐車態様の選択結果が車庫入れ駐車となり得る（図２における（iii
）参照）。これに対し、一対のヘッドライトＨＬが、車両１０の前方にて進行方向と略直
交する方向に並んでいる場合、あるいは、ヘッドライトＨＬが前方に全く認識されない場
合、車両１０の駐車態様の選択結果が縦列駐車となり得る（図３における（iii）参照）
。
【００３４】
　本実施形態においては、上記のように、白線ＷＬ、車止めＣＳ、検知障害物ＤＯ、ヘッ
ドライトＨＬ、タイヤＴＹ、及びナンバープレートＮＰの認識結果に基づいて、車両１０
の駐車態様を選択することが可能である。但し、これらの特徴形状の認識結果がすべて同
一の駐車態様に対応するとは限らない。即ち、例えば、一部の特徴形状の認識が困難であ
ったり、一部の特徴形状の認識結果に基づく駐車態様と他の特徴形状の認識結果に基づく
駐車態様とが矛盾したりする場合があり得る。
【００３５】
　具体的には、駐車スペースＰＳを規定するための白線ＷＬが、摩耗等により薄くなる場
合があり得る。また、縦列駐車用の古い白線ＷＬの上に、車庫入れ駐車用の新しい白線Ｗ
Ｌが形成される場合があり得る。あるいは、明確な白線ＷＬが設けられていても、何らか
の事情（例えば臨時イベント開催により通常時の最大収容数を超える台数の駐車が一時的
に見込まれる場合等）により、当該白線ＷＬによる通常の駐車態様とは異なる駐車態様が
設定される場合があり得る。これらの場合、白線ＷＬの認識結果によっては、適確な態様
候補の選択が困難となる。
【００３６】
　白線ＷＬではなくロープが地面に敷設された駐車場ＰＬが多数存在する。このような駐
車場ＰＬにおいては、ロープの画像認識は困難であり、車止めＣＳが設けられない場合も
多い。また、駐車場ＰＬにそもそも白線ＷＬが設けられない場合があり得る。具体的には
、例えば、大規模な屋外イベント開催時に、イベント会場に近接する空き地（例えば、工
場又はショッピング施設の建設予定地、工事中の自動車専用道路、等。）が、臨時駐車場
として使用される場合があり得る。これらの場合、白線ＷＬ及び車止めＣＳの認識結果に
よっては、適確な態様候補の選択が困難となる。
【００３７】
　駐車時の車体１１の外傷発生を抑制するために、壁状立体物ＷＡにスポンジ等の弾性物
が貼付される場合がある。また、壁状立体物ＷＡに近接して駐車された駐車車両ＰＶが、
探査波の反射率が低い物体（例えば、雪、カバー、等）によって覆われている場合があり
得る。これらの場合、測距センサ２１による検知障害物ＤＯの検知が良好には行われない
ことがあり得る。
【００３８】
　駐車車両ＰＶにおける、ナンバープレートＮＰの形状及び位置は、自動車に関する法令
により、ほぼ一定となる。これに対し、タイヤＴＹの位置は、駐車車両ＰＶのサイズ、駐
車スペースＰＳ内の駐車車両ＰＶの位置、駐車時の操舵状態、等により変動し得る。また
、ヘッドライトＨＬは、車種によって形状及び位置が様々であり、駐車時に車体内部に格
納されたり車体部品等で遮蔽されたりする場合もあり得る。このため、駐車車両ＰＶにお
ける各種の特徴形状のうち、ナンバープレートＮＰの認識結果に基づく駐車態様の選択が
、最も確からしいということが一応可能である。
【００３９】
　例えば、図２における（iii）を参照すると、普通自動車ＰＶ１においては、ナンバー
プレートＮＰは、通常、車幅方向における中央部に設けられている。これに対し、軽自動
車ＰＶ２においては、前側のナンバープレートＮＰは、車幅方向における中央部から右側
（当該軽自動車ＰＶ２を正面視した場合は向かって左側）に若干ずれた位置に設けられて
いることが多い。故に、駐車車両ＰＶ及びこれに対応するナンバープレートＮＰが車両１
０の側方に認識され、且つ、ナンバープレートＮＰが画像中にて当該駐車車両ＰＶの車幅
方向における中央部から若干左側にずれた位置に存在すると認識された場合、ヘッドライ
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トＨＬの認識がなくても、当該駐車車両ＰＶはバックで車庫入れ駐車した軽自動車ＰＶ２
である可能性が高くなる。
【００４０】
　しかしながら、駐車車両ＰＶにおけるフロント側のナンバープレートＮＰの位置が特殊
である場合があり得る。さらに、駐車場ＰＬの照明状態等によっては、駐車車両ＰＶにお
ける各種の特徴形状の認識がそもそも困難である場合もあり得る。これらの場合、駐車車
両ＰＶにおける各種の特徴形状の認識結果によっては、適確な態様候補の選択が困難とな
る。
【００４１】
　以上の事情を考慮し、本実施形態においては、制御部２６は、測距センサ２１を用いた
車止めＣＳ及び検知障害物ＤＯの認識結果に基づく駐車態様の尤度と、撮像部２２を用い
たその他の認識結果に基づく駐車態様の尤度とを統合する。また、制御部２６は、統合し
た尤度に基づいて、最も確からしい駐車態様の候補を選択する。
【００４２】
　駐車態様の選択が終了した後は、制御部２６は、認識した駐車目標の駐車スペースＰＳ
への駐車支援動作（ディスプレイ２７による誘導動作、又は自動操縦動作）を実行する。
このとき、制御部２６は、測距センサ２１及び撮像部２２を用いた認識結果に基づいて、
良好な駐車支援動作を行うことが可能である。具体的には、例えば、制御部２６は、ナン
バープレートＮＰの認識結果に基づいて、認識した駐車目標の駐車スペースＰＳが軽自動
車専用であることについての警告を、ディスプレイ２７に表示させることが可能である。
あるいは、例えば、制御部２６は、タイヤＴＹの認識結果に基づいて、駐車スペースＰＳ
における、車両１０が進行可能な領域を推定することが可能である。
【００４３】
　（動作の具体例）
　以下、本実施形態の構成による動作の具体例について、フローチャートを用いて説明す
る。明細書中の以下の説明、及び図示したフローチャートにおいて、「ステップ」を単に
「Ｓ」と略記する。また、明細書中の以下の説明において、制御部２６のＣＰＵを、単に
「ＣＰＵ」と略称する。制御部２６の不揮発性ＲＡＭ等についても同様である。
【００４４】
　ＣＰＵは、所定の起動条件が成立した場合に、図４に示した周囲構造認識ルーチンを起
動する。この周囲構造認識ルーチンの起動条件は、例えば、車両１０のシステム起動スイ
ッチが「オン」されてから所定時間経過後であり、且つ本ルーチンの所定の起動タイミン
グが到来したこと等を含む。図４に示した周囲構造認識ルーチンにおいて、ＣＰＵは、Ｓ
４１～Ｓ４９の処理を順に実行した後、本ルーチンを一旦終了する。
【００４５】
　Ｓ４１にて、ＣＰＵは、測距センサ２１から受信情報を取得する。この受信情報に基づ
いて、ＣＰＵは、Ｓ４２にて、距離点を抽出する。距離点は、今回の受信情報に対応する
、所定の空間座標中の点である。各距離点は、対応する位置関係情報を有している。上記
の通り、本実施形態においては、位置関係情報は、複数の測距センサ２１による受信情報
に基づいて取得される。故に、本具体例においては、距離点は、車両１０の周囲の空間に
対応する三次元マップ中の点とすることができる。続いて、ＣＰＵは、Ｓ４３にて、車両
１０の周囲に存在する物体の外形形状を、距離点を繋ぎ合わせることによって認識する。
さらに、ＣＰＵは、Ｓ４３における認識結果を、不揮発性ＲＡＭに格納する（Ｓ４４）。
【００４６】
　Ｓ４５にて、ＣＰＵは、撮像部２２から画像情報を取得する。この画像情報に基づいて
、ＣＰＵは、Ｓ４６にて、特徴点を抽出する。上記の通り、本実施形態においては、複数
の撮像部２２が設けられている。また、制御部２６は、ＳＦＭ（Structure　from　Motio
n）処理により、画像中の各物体の三次元形状を認識可能である。故に、特徴点は、上記
の三次元マップ中の点とすることができる。このようにして抽出した特徴点に基づいて、
ＣＰＵは、Ｓ４７にて、特徴形状を認識する。続いて、ＣＰＵは、Ｓ４７における認識結
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果を、不揮発性ＲＡＭに格納する（Ｓ４８）。
【００４７】
　上記のように、ＣＰＵは、Ｓ４１～Ｓ４４にて、測距センサ２１を用いた物体認識及び
特徴形状認識を行う。次に、ＣＰＵは、Ｓ４５～４８にて、撮像部２２を用いた物体認識
及び特徴形状認識を行う。その後、ＣＰＵは、Ｓ４９にて、測距センサ２１を用いた認識
結果と、撮像部２２を用いた認識結果とを統合することで、車両１０の周囲の空間におけ
る物体及び特徴形状を、三次元的に認識する。この三次元的認識を「構造化」と称する。
構造化された、物体及び特徴形状の認識結果は、不揮発性ＲＡＭに格納される。なお、上
記のように、複数種類の認識結果を統合することを、「フュージョン」と称することがあ
る。
【００４８】
　ＣＰＵは、車両１０の走行中に所定の時間間隔で周囲構造認識ルーチンを起動する。こ
れにより、構造化した特徴形状の三次元情報が、時系列的に不揮発性ＲＡＭに格納される
。
【００４９】
　ＣＰＵは、所定の起動条件が成立した場合に、図５Ａ～図５Ｃに示した駐車態様選択ル
ーチンを起動する。この駐車態様選択ルーチンの起動条件は、例えば、不揮発性ＲＡＭに
おける上記の認識結果の格納量が所定量に達し、且つ車速が所定速度未満に達したことを
含む。
【００５０】
　駐車態様選択ルーチンが起動されると、まず、Ｓ５００にて、ＣＰＵは、縦列駐車尤度
ＬＰＰ及び並列駐車尤度ＬＤＰを初期化する。具体的には、Ｓ５００にて、ＣＰＵは、縦
列駐車尤度ＬＰＰ及び並列駐車尤度ＬＤＰを、それぞれ、初期値ＬＰＰ０及びＬＤＰ０に
設定する。本具体例においては、初期値ＬＰＰ０及びＬＤＰ０は、ともに０．５である。
【００５１】
　次に、Ｓ５１１にて、ＣＰＵは、ナンバープレートＮＰが認識されているか否か、即ち
、ナンバープレートＮＰの認識結果が不揮発性ＲＡＭに格納されているか否かを判定する
。ナンバープレートＮＰが認識されている場合（即ちＳ５１１＝ＹＥＳ）、ＣＰＵは、処
理をＳ５１２に進行させ、Ｓ５１２における判定結果に応じてＳ５１３又はＳ５１４の処
理を実行する。一方、ナンバープレートＮＰが認識されていない場合（即ちＳ５１１＝Ｎ
Ｏ）、ＣＰＵは、Ｓ５１２～Ｓ５１４の処理をスキップする。
【００５２】
　Ｓ５１２にて、ＣＰＵは、今回のナンバープレートＮＰの認識結果に基づいて駐車態様
を選択した場合に、その選択結果が縦列駐車となるか否かを判定する。縦列駐車の場合（
即ちＳ５１２＝ＹＥＳ）、ＣＰＵは、処理をＳ５１３に進行させる。一方、並列駐車の場
合（即ちＳ５１２＝ＮＯ）、ＣＰＵは、処理をＳ５１４に進行させる。
【００５３】
　Ｓ５１３及びＳ５１４にて、ＣＰＵは、ナンバープレートＮＰの認識結果に基づく縦列
駐車尤度ＬＰＰ（ＮＰ）及び並列駐車尤度ＬＤＰ（ＮＰ）を、ルックアップテーブル又は
マップに基づいて設定する。Ｓ５１３及びＳ５１４にて用いられるルックアップテーブル
又はマップは、ナンバープレートＮＰの認識結果に対応するパラメータ（例えば、ナンバ
ープレートＮＰの認識数、ナンバープレートＮＰの長手方向と車両１０の進行方向とのな
す角、複数のナンバープレートＮＰの配列方向、各ナンバープレートＮＰの長方形からの
歪度合、等。）の少なくとも１個と、当該パラメータに対応する値（０より大きく１以下
の数）との対応関係を規定する。Ｓ５１３の場合、ＬＰＰ（ＮＰ）＞ＬＤＰ（ＮＰ）とな
るように、ＬＰＰ（ＮＰ）及びＬＤＰ（ＮＰ）が設定される。一方、Ｓ５１４の場合、Ｌ
ＰＰ（ＮＰ）＜ＬＤＰ（ＮＰ）となるように、ＬＰＰ（ＮＰ）及びＬＤＰ（ＮＰ）が設定
される。
【００５４】
　Ｓ５１１＝ＮＯの場合、あるいはＳ５１３又はＳ５１４の処理の後、ＣＰＵは、Ｓ５２
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１の処理を実行する。Ｓ５２１にて、ＣＰＵは、タイヤＴＹが認識されているか否かを判
定する。タイヤＴＹが認識されている場合（即ちＳ５２１＝ＹＥＳ）、ＣＰＵは、処理を
Ｓ５２２に進行させ、Ｓ５２２における判定結果に応じてＳ５２３又はＳ５２４の処理を
実行する。一方、タイヤＴＹが認識されていない場合（即ちＳ５２１＝ＮＯ）、ＣＰＵは
、Ｓ５２２～Ｓ５２４の処理をスキップする。
【００５５】
　Ｓ５２２にて、ＣＰＵは、今回のタイヤＴＹの認識結果に基づいて駐車態様を選択した
場合に、その選択結果が縦列駐車となるか否かを判定する。縦列駐車の場合（即ちＳ５２
２＝ＹＥＳ）、ＣＰＵは、処理をＳ５２３に進行させる。一方、並列駐車の場合（即ちＳ
５２２＝ＮＯ）、ＣＰＵは、処理をＳ５２４に進行させる。
【００５６】
　Ｓ５２３及びＳ５２４にて、ＣＰＵは、タイヤＴＹの認識結果に基づく縦列駐車尤度Ｌ
ＰＰ（ＴＹ）及び並列駐車尤度ＬＤＰ（ＴＹ）を、ルックアップテーブル又はマップに基
づいて設定する。Ｓ５２３及びＳ５２４にて用いられるルックアップテーブル又はマップ
は、タイヤＴＹの認識結果に対応するパラメータ（例えば、タイヤＴＹの認識数、複数の
タイヤＴＹの配列方向と車両１０の進行方向とのなす角、各タイヤＴＹの認識結果である
楕円形状における扁平率、各タイヤＴＹの認識結果である楕円形状における長径と車両１
０の進行方向とのなす角、等。）の少なくとも１個と、当該パラメータに対応する値（０
より大きく１以下の数）との対応関係を規定する。Ｓ５２３の場合、ＬＰＰ（ＴＹ）＞Ｌ
ＤＰ（ＴＹ）となるように、ＬＰＰ（ＴＹ）及びＬＤＰ（ＴＹ）が設定される。一方、Ｓ
５２４の場合、ＬＰＰ（ＴＹ）＜ＬＤＰ（ＴＹ）となるように、ＬＰＰ（ＴＹ）及びＬＤ
Ｐ（ＴＹ）が設定される。
【００５７】
　Ｓ５２１＝ＮＯの場合、あるいはＳ５２３又はＳ５２４の処理の後、ＣＰＵは、Ｓ５３
１の処理を実行する。Ｓ５３１にて、ＣＰＵは、ヘッドライトＨＬが認識されているか否
かを判定する。ヘッドライトＨＬが認識されている場合（即ちＳ５３１＝ＹＥＳ）、ＣＰ
Ｕは、処理をＳ５３２に進行させ、Ｓ５３２における判定結果に応じてＳ５３３又はＳ５
３４の処理を実行する。一方、ヘッドライトＨＬが認識されていない場合（即ちＳ５３１
＝ＮＯ）、ＣＰＵは、Ｓ５３２～Ｓ５３４の処理をスキップする。
【００５８】
　Ｓ５３２にて、ＣＰＵは、今回のヘッドライトＨＬの認識結果に基づいて駐車態様を選
択した場合に、その選択結果が縦列駐車となるか否かを判定する。縦列駐車の場合（即ち
Ｓ５３２＝ＹＥＳ）、ＣＰＵは、処理をＳ５３３に進行させる。一方、並列駐車の場合（
即ちＳ５３２＝ＮＯ）、ＣＰＵは、処理をＳ５３４に進行させる。
【００５９】
　Ｓ５３３及びＳ５３４にて、ＣＰＵは、ヘッドライトＨＬの認識結果に基づく縦列駐車
尤度ＬＰＰ（ＨＬ）及び並列駐車尤度ＬＤＰ（ＨＬ）を、ルックアップテーブル又はマッ
プに基づいて設定する。Ｓ５３３及びＳ５３４にて用いられるルックアップテーブル又は
マップは、ヘッドライトＨＬの認識結果に対応するパラメータ（例えば、ヘッドライトＨ
Ｌの認識数、複数のヘッドライトＨＬの配列方向と車両１０の進行方向とのなす角、等。
）の少なくとも１個と、当該パラメータに対応する値（０より大きく１以下の数）との対
応関係を規定する。Ｓ５３３の場合、ＬＰＰ（ＨＬ）＞ＬＤＰ（ＨＬ）となるように、Ｌ
ＰＰ（ＨＬ）及びＬＤＰ（ＨＬ）が設定される。一方、Ｓ５３４の場合、ＬＰＰ（ＨＬ）
＜ＬＤＰ（ＨＬ）となるように、ＬＰＰ（ＨＬ）及びＬＤＰ（ＨＬ）が設定される。
【００６０】
　Ｓ５３１＝ＮＯの場合、あるいはＳ５３３又はＳ５３４の処理の後、ＣＰＵは、Ｓ５４
１の処理を実行する。Ｓ５４１にて、ＣＰＵは、車止めＣＳが認識されているか否かを判
定する。車止めＣＳが認識されている場合（即ちＳ５４１＝ＹＥＳ）、ＣＰＵは、処理を
Ｓ５４２に進行させ、Ｓ５４２における判定結果に応じてＳ５４３又はＳ５４４の処理を
実行する。一方、車止めＣＳが認識されていない場合（即ちＳ５４１＝ＮＯ）、ＣＰＵは
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、Ｓ５４２～Ｓ５４４の処理をスキップする。
【００６１】
　Ｓ５４２にて、ＣＰＵは、今回の車止めＣＳの認識結果に基づいて駐車態様を選択した
場合に、その選択結果が縦列駐車となるか否かを判定する。縦列駐車の場合（即ちＳ５４
２＝ＹＥＳ）、ＣＰＵは、処理をＳ５４３に進行させる。一方、並列駐車の場合（即ちＳ
５４２＝ＮＯ）、ＣＰＵは、処理をＳ５４４に進行させる。
【００６２】
　Ｓ５４３及びＳ５４４にて、ＣＰＵは、車止めＣＳの認識結果に基づく縦列駐車尤度Ｌ
ＰＰ（ＣＳ）及び並列駐車尤度ＬＤＰ（ＣＳ）を、ルックアップテーブル又はマップに基
づいて設定する。Ｓ５４３及びＳ５４４にて用いられるルックアップテーブル又はマップ
は、車止めＣＳの認識結果に対応するパラメータ（例えば、車止めＣＳの認識数、複数の
車止めＣＳの配列方向と車両１０の進行方向とのなす角、各車止めＣＳの車両１０からの
距離、等。）の少なくとも１個と、当該パラメータに対応する値（０より大きく１以下の
数）との対応関係を規定する。Ｓ５４３の場合、ＬＰＰ（ＣＳ）＞ＬＤＰ（ＣＳ）となる
ように、ＬＰＰ（ＣＳ）及びＬＤＰ（ＣＳ）が設定される。一方、Ｓ５４４の場合、ＬＰ
Ｐ（ＣＳ）＜ＬＤＰ（ＣＳ）となるように、ＬＰＰ（ＣＳ）及びＬＤＰ（ＣＳ）が設定さ
れる。
【００６３】
　Ｓ５４１＝ＮＯの場合、あるいはＳ５４３又はＳ５４４の処理の後、ＣＰＵは、Ｓ５５
１の処理を実行する。Ｓ５５１にて、ＣＰＵは、検知障害物ＤＯ、即ち車止めＣＳ以外の
立体障害物が認識されているか否かを判定する。検知障害物ＤＯが認識されている場合（
即ちＳ５５１＝ＹＥＳ）、ＣＰＵは、処理をＳ５５２に進行させ、Ｓ５５２における判定
結果に応じてＳ５５３又はＳ５５４の処理を実行する。一方、車止めＣＳ以外の立体障害
物が検知障害物ＤＯとして認識されていない場合（即ちＳ５５１＝ＮＯ）、ＣＰＵは、Ｓ
５５２～Ｓ５５４の処理をスキップする。
【００６４】
　Ｓ５５２にて、ＣＰＵは、今回の検知障害物ＤＯの認識結果に基づいて駐車態様を選択
した場合に、その選択結果が縦列駐車となるか否かを判定する。縦列駐車の場合（即ちＳ
５５２＝ＹＥＳ）、ＣＰＵは、処理をＳ５５３に進行させる。一方、並列駐車の場合（即
ちＳ５５２＝ＮＯ）、ＣＰＵは、処理をＳ５５４に進行させる。
【００６５】
　Ｓ５５３及びＳ５４４にて、ＣＰＵは、検知障害物ＤＯの認識結果に基づく縦列駐車尤
度ＬＰＰ（ＤＯ）及び並列駐車尤度ＬＤＰ（ＤＯ）を、ルックアップテーブル又はマップ
に基づいて設定する。Ｓ５５３及びＳ５５４にて用いられるルックアップテーブル又はマ
ップは、検知障害物ＤＯの認識結果に対応するパラメータ（例えば、検知障害物ＤＯの周
囲の空間のサイズ及び形状、検知障害物ＤＯの車両１０からの距離、等。）の少なくとも
１個と、当該パラメータに対応する値（０より大きく１以下の数）との対応関係を規定す
る。Ｓ５５３の場合、ＬＰＰ（ＤＯ）＞ＬＤＰ（ＤＯ）となるように、ＬＰＰ（ＤＯ）及
びＬＤＰ（ＤＯ）が設定される。一方、Ｓ５５４の場合、ＬＰＰ（ＤＯ）＜ＬＤＰ（ＤＯ
）となるように、ＬＰＰ（ＤＯ）及びＬＤＰ（ＤＯ）が設定される。
【００６６】
　Ｓ５５１＝ＮＯの場合、あるいはＳ５５３又はＳ５５４の処理の後、ＣＰＵは、Ｓ５６
１の処理を実行する。Ｓ５６１にて、ＣＰＵは、白線ＷＬが認識されているか否かを判定
する。白線ＷＬが認識されている場合（即ちＳ５６１＝ＹＥＳ）、ＣＰＵは、処理をＳ５
６２に進行させ、Ｓ５６２における判定結果に応じてＳ５６３又はＳ５６４の処理を実行
する。一方、白線ＷＬが認識されていない場合（即ちＳ５６１＝ＮＯ）、ＣＰＵは、Ｓ５
６２～Ｓ５６４の処理をスキップする。
【００６７】
　Ｓ５６２にて、ＣＰＵは、今回の白線ＷＬの認識結果に基づいて駐車態様を選択した場
合に、その選択結果が縦列駐車となるか否かを判定する。縦列駐車の場合（即ちＳ５６２
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＝ＹＥＳ）、ＣＰＵは、処理をＳ５６３に進行させる。一方、並列駐車の場合（即ちＳ５
６２＝ＮＯ）、ＣＰＵは、処理をＳ５６４に進行させる。
【００６８】
　Ｓ５６３及びＳ５６４にて、ＣＰＵは、白線ＷＬの認識結果に基づく縦列駐車尤度ＬＰ
Ｐ（ＷＬ）及び並列駐車尤度ＬＤＰ（ＷＬ）を、ルックアップテーブル又はマップに基づ
いて設定する。Ｓ５６３及びＳ６５４にて用いられるルックアップテーブル又はマップは
、白線ＷＬの認識結果に対応するパラメータ（例えば、白線ＷＬの本数、コントラスト、
方向、長さ、等。）の少なくとも１個と、当該パラメータに対応する値（０より大きく１
以下の数）との対応関係を規定する。Ｓ５６３の場合、ＬＰＰ（ＷＬ）＞ＬＤＰ（ＷＬ）
となるように、ＬＰＰ（ＷＬ）及びＬＤＰ（ＷＬ）が設定される。一方、Ｓ５６４の場合
、ＬＰＰ（ＷＬ）＜ＬＤＰ（ＷＬ）となるように、ＬＰＰ（ＷＬ）及びＬＤＰ（ＷＬ）が
設定される。
【００６９】
　Ｓ５６１＝ＮＯの場合、あるいはＳ５６３又はＳ５６４の処理の後、ＣＰＵは、Ｓ５７
０の処理を実行する。Ｓ５７０にて、ＣＰＵは、縦列駐車尤度ＬＰＰの初期値ＬＰＰ０と
、各認識結果に基づく縦列駐車尤度ＬＰＰ（ＮＰ）等とに基づいて、最終的な縦列駐車尤
度ＬＰＰを算出する。また、ＣＰＵは、並列駐車尤度ＬＤＰの初期値ＬＤＰ０と、各認識
結果に基づく並列駐車尤度ＬＤＰ（ＮＰ）等とに基づいて、最終的な並列駐車尤度ＬＤＰ
を算出する。
【００７０】
　具体的には、本具体例においては、最終的な縦列駐車尤度ＬＰＰは、以下のようにして
算出される。
【数１】

【数２】

【数３】

【数４】

【数５】

【数６】

【００７１】
　最終的な並列駐車尤度ＬＤＰも、上記と同様にして算出される。
【００７２】
　次に、ＣＰＵは、Ｓ５７５にて、縦列駐車尤度ＬＰＰと並列駐車尤度ＬＤＰとを比較す
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る。ＬＰＰ＞ＬＤＰの場合（即ちＳ５７５＝ＹＥＳ）、ＣＰＵは、今回の駐車態様の選択
結果を縦列駐車とする（Ｓ５８０）。一方、ＬＰＰ＜ＬＤＰの場合（即ちＳ５７５＝ＮＯ
）、ＣＰＵは、今回の駐車態様の選択結果を並列駐車（即ち車庫入れ駐車）とする（Ｓ５
８５）。
【００７３】
　（変形例）
　本発明は上記実施形態に限定されるものではなく、上記実施形態に対しては適宜変更が
可能である。以下、代表的な変形例について説明する。以下の変形例の説明においては、
上記実施形態と異なる部分についてのみ説明する。また、上記実施形態と変形例とにおい
て、互いに同一又は均等である部分には、同一符号が付されている。したがって、以下の
変形例の説明において、上記実施形態と同一の符号を有する構成要素に関しては、技術的
矛盾又は特段の追加説明なき限り、上記実施形態における説明が適宜援用され得る。
【００７４】
　本発明は、上記実施形態にて示された具体的な装置構成に限定されない。即ち、例えば
、車両１０は、四輪自動車に限定されない。具体的には、車両１０は、三輪自動車であっ
てもよいし、貨物トラック等の六輪又は八輪自動車でもよい。また、車両１０の種類は、
内燃機関のみを備えた自動車であってもよいし、内燃機関を備えない電気自動車又は燃料
電池車であってもよいし、ハイブリッド自動車であってもよい。ドアパネル１７の数も、
特段の限定はない。
【００７５】
　測距センサ２１が超音波センサである場合の、測距センサ２１の配置及び個数は、上記
の具体例に限定されない。即ち、例えば、第三フロントソナーＳＦ３が車幅方向における
中央位置に配置される場合、第四フロントソナーＳＦ４は省略される。同様に、第三リア
ソナーＳＲ３が車幅方向における中央位置に配置される場合、第四リアソナーＳＲ４は省
略される。第三サイドソナーＳＳ３及び第四サイドソナーＳＳ４は、省略され得る。
【００７６】
　測距センサ２１は、超音波センサに限定されない。即ち、例えば、測距センサ２１は、
レーザレーダセンサ、又はミリ波レーダセンサであってもよい。
【００７７】
　撮像部２２の配置及び個数は、上記の例に限定されない。即ち、例えば、左側カメラＣ
Ｌ及び右側カメラＣＲは、ドアミラー１８とは異なる位置に配置されてもよい。あるいは
、左側カメラＣＬ及び右側カメラＣＲは、省略され得る。駐車支援装置２０により可能な
複数の駐車支援動作のうちの、駐車態様選択動作については、フロントカメラＣＦのみに
よっても可能であるし、左側カメラＣＬ及び右側カメラＣＲのみによっても可能である。
【００７８】
　上記実施形態においては、制御部２６は、ＣＰＵがＲＯＭ等からプログラムを読み出し
て起動する構成であった。しかしながら、本発明は、かかる構成に限定されない。即ち、
例えば、制御部２６は、上記のような動作を可能に構成されたデジタル回路、例えばゲー
トアレイ等のＡＳＩＣであってもよい。ＡＳＩＣはAPPLICATION　SPECIFIC　INTEGRATED
　CIRCUITの略である。
【００７９】
　本発明は、上記実施形態にて示された具体的な動作例及び処理態様に限定されない。例
えば、認識結果の格納場所は、不揮発性ＲＡＭ以外の記憶媒体（例えばＲＡＭ及び／又は
磁気記憶媒体）であってもよい。
【００８０】
　駐車スペースＰＳが設けられる場所は、駐車場ＰＬに限定されない。即ち、例えば、駐
車スペースＰＳは、道路における駐車可能地帯、公園等に設定される仮設駐車地帯、等に
設けられ得る。
【００８１】
　物体及び特徴形状の認識対象及び認識方法も、上記の具体例に限定されない。例えば、
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Ｌ、車止めＣＳ、検知障害物ＤＯ、ヘッドライトＨＬ、タイヤＴＹ、及びナンバープレー
トＮＰの認識のうちの少なくとも１つは、省略され得る。白線ＷＬ、車止めＣＳ、検知障
害物ＤＯ、ヘッドライトＨＬ、タイヤＴＹ、及びナンバープレートＮＰとは異なる他の特
徴形状の認識も用いられ得る。
【００８２】
　上記具体例においては、駐車態様の候補は、縦列駐車と並列駐車との２種類であった。
しかしながら、本発明は、かかる態様に限定されない。即ち、例えば、並列駐車は、図２
に示されているような「車庫入れ駐車」と、図６に示されているような「斜め駐車」とに
、さらに細分化され得る。
【００８３】
　図６における（ｉ）は、斜め駐車の駐車場ＰＬに駐車スペースＰＳに白線ＷＬ及び車止
めＣＳが設けられている場合を示す。また、（ii）は、斜め駐車の駐車場ＰＬ内の、駐車
スペースＰＳの周囲に、壁状立体物ＷＡを含む検知障害物ＤＯが存在する場合を示す。さ
らに、（iii）は、斜め駐車の駐車場ＰＬにおいて、駐車スペースＰＳの周囲の駐車車両
ＰＶにてナンバープレートＮＰ等の特徴形状が認識可能な場合を示す。
【００８４】
　本変形例における処理は、例えば、図５Ａ～図５Ｃのルーチンを一部改変することによ
って、良好に行われ得る。具体的には、例えば、Ｓ５００において、縦列駐車尤度ＬＰＰ
及び並列駐車尤度ＬＤＰの初期値ＬＰＰ０及びＬＤＰ０を、それぞれ、０．３３に設定す
る。また、ＣＰＵは、Ｓ５１２＝ＮＯの場合に、「車庫入れ駐車か否か」の判定処理を実
行し、車庫入れ駐車の場合にＣＰＵは処理をＳ５１４に進行させ、斜め駐車の場合にＣＰ
ＵはＳ５１４の処理をスキップする。Ｓ５２２、Ｓ５３２、Ｓ５４２、Ｓ５５２、及びＳ
５６２についても同様である。
【００８５】
　その後、ＣＰＵは、Ｓ５７５の処理に代えて、ＬＰＰ及びＬＤＰのいずれかが０．３３
より大きいか否かを判定する。ＬＰＰ＞０．３３の場合、ＣＰＵは、今回の駐車態様の選
択結果を縦列駐車とする。一方、ＬＤＰ＞０．３３の場合、ＣＰＵは、今回の駐車態様の
選択結果を車庫入れ駐車とする。また、ＬＰＰ及びＬＤＰのいずれもが０．３３以下であ
る場合、ＣＰＵは、今回の駐車態様の選択結果を斜め駐車とする。
【００８６】
　最終的な縦列駐車尤度ＬＰＰ及び並列駐車尤度ＬＤＰの算出方法、即ち、各認識結果に
基づく縦列駐車尤度ＬＰＰ（ＮＰ）等の統合方法も、上記具体例に限定されない。
【００８７】
　変形例も、上記の例示に限定されない。また、複数の変形例が、互いに組み合わされ得
る。さらに、上記実施形態の全部又は一部と、変形例の全部又は一部とが、互いに組み合
わされ得る。
【符号の説明】
【００８８】
　１０　　　車両
　１１　　　車体
　２０　　　駐車支援装置
　２１　　　測距センサ
　２２　　　撮像部
　２６　　　制御部
　ＤＯ　　　検知障害物
　ＰＳ　　　駐車スペース
　ＷＳ　　　探査波
　ＷＲ　　　受信波
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