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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両の車体に固定されるとともに同車体の左側方領域及び右側方領域を含む画像を取得
する撮像装置と、
　前記撮像装置により第１時点にて取得された第１画像と、前記撮像装置により前記第１
時点よりも所定時間後の第２時点にて取得された第２画像と、に基づいて、前記第１画像
及び前記第２画像の双方に撮影されている任意の対象物の、前記第１時点における始点、
前記第１時点から前記第２時点までの移動量及び移動方向を表すオプティカルフローベク
トルを複数取得するベクトル取得部と、
　前記オプティカルフローベクトルのうちの一対のベクトルであって、前記左側方領域及
び前記右側方領域を含む画像平面における前記車両の直進方向を示す点を通り且つ前記車
体の左右水平方向に直交する仮想中心線に対し線対称位置に始点を有する一対のベクトル
、の水平方向成分の平均に基づくベクトルを旋回補正ベクトルとして算出する補正ベクト
ル算出部と、
　前記複数のオプティカルフローベクトルのそれぞれを前記旋回補正ベクトルに基づいて
補正することにより補正後ベクトルを複数取得するベクトル補正を行う補正部と、
　前記複数の補正後ベクトルに基づいて前記車両に接近する物体を特定する接近物体特定
部と、
　を備えた、車両の接近物体検出装置。
【請求項２】
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　請求項１に記載の接近物体検出装置において、
　前記補正ベクトル算出部は、
　前記第１時点から前記第２時点にかけて発生した前記車両の方向の変化に起因して発生
した前記オプティカルフローベクトルの水平方向成分の変化に相当するベクトルを前記旋
回補正ベクトルとして算出し、
　前記補正部は、
　前記複数のオプティカルフローベクトルのそれぞれから前記旋回補正ベクトルを減じる
ことにより前記ベクトル補正を行う、
　ように構成された車両の接近物体検出装置。
【請求項３】
　請求項２に記載の接近物体検出装置において、
　前記補正ベクトル算出部は、
　複数の前記一対のベクトルに対し、それぞれの一対のベクトルの水平方向成分の平均で
ある平均ベクトルを求めることにより同平均ベクトルを複数求め、そのうち、最も発生頻
度の高いベクトルを前記旋回補正ベクトルとして採用するように構成された車両の接近物
体検出装置。
【請求項４】
　車両の車体に固定されるとともに同車体の左側方領域及び右側方領域を含む画像を取得
する撮像装置と、
　前記撮像装置により第１時点にて取得された第１画像と、前記撮像装置により前記第１
時点よりも所定時間後の第２時点にて取得された第２画像と、に基づいて、前記第１画像
及び前記第２画像の双方に撮影されている任意の対象物の、前記第１時点における始点、
前記第１時点から前記第２時点までの移動量及び移動方向を表すオプティカルフローベク
トルを複数取得するベクトル取得部と、
　前記オプティカルフローベクトルのうちの一対のベクトルであって、前記左側方領域及
び前記右側方領域を含む画像平面における無限遠点を通り且つ前記車体の左右水平方向に
直交する仮想中心線に対し線対称位置に始点を有する一対のベクトル、の水平方向成分の
平均に基づくベクトルを旋回補正ベクトルとして算出する補正ベクトル算出部と、
　前記複数のオプティカルフローベクトルのそれぞれを前記旋回補正ベクトルに基づいて
補正することにより補正後ベクトルを複数取得するベクトル補正を行う補正部と、
　前記複数の補正後ベクトルに基づいて前記車両に接近する物体を特定する接近物体特定
部と、
　を備えた、車両の接近物体検出装置。
【請求項５】
　車両の車体に固定された撮像装置によって同車体の左側方領域及び右側方領域を含む画
像を取得する撮像工程と、
　前記撮像装置により第１時点にて取得された第１画像と、前記撮像装置により前記第１
時点よりも所定時間後の第２時点にて取得された第２画像と、に基づいて、前記第１画像
及び前記第２画像の双方に撮影されている任意の対象物の、前記第１時点における始点、
前記第１時点から前記第２時点までの移動量及び移動方向を表すオプティカルフローベク
トルを複数取得するベクトル取得工程と、
　前記オプティカルフローベクトルのうちの一対のベクトルであって、前記左側方領域及
び前記右側方領域を含む画像平面における無限遠点を通り且つ前記車体の左右水平方向に
直交する仮想中心線に対し線対称位置に始点を有する一対のベクトル、の水平方向成分の
平均に基づくベクトルを旋回補正ベクトルとして算出する補正ベクトル算出工程と、
　前記複数のオプティカルフローベクトルのそれぞれを前記旋回補正ベクトルに基づいて
補正することにより補正後ベクトルを複数取得するベクトル補正を行う補正工程と、
　前記複数の補正後ベクトルに基づいて前記車両に接近する物体を特定する接近物体特定
工程と、
　を備えた、車両の接近物体検出方法。
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【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、車両に固定された撮像装置（カメラ）によって撮影された画像に基づいて同
車両に接近する物体を検出する車両の接近物体検出装置及び車両の接近物体検出方法に関
する。
【背景技術】
【０００２】
　車両の前端に設けられた撮像装置が撮影した画像に基づいて算出されたオプティカルフ
ローベクトルを利用して同車両に接近する物体を検出するノーズビューモニタ装置（以下
、「従来装置」とも称呼される。）が特許文献１に記載されている。オプティカルフロー
ベクトル（以下、単に「フローベクトル」とも称呼される。）は、同一の撮像装置によっ
て撮影された所定時間だけ離れた２枚の画像の両方に含まれる対象物（被写体又は被写体
の一部）の同画像内における移動を表すベクトルである。
【０００３】
　従来装置は、車両の左側方領域を撮影した画像（左側方画像）に含まれる対象物に基づ
くフローベクトルが右向きの水平方向成分を有していれば、その対象物を接近物体である
と判定する。同様に、従来装置は、車両の右側方領域を撮影した画像（右側方画像）に含
まれる対象物に基づくフローベクトルが左向きの水平方向成分を有していれば、その対象
物を接近物体であると判定する。
【０００４】
　より具体的に述べると、従来装置が備えるノーズビューカメラが撮影する画像において
車両の直進方向を示す点（即ち、無限遠点）は、その画像内において車両の進行方向前方
にある。そのため、車両が停止しているとき、移動している対象物であって、やがて車両
の進行方向前方を横切る対象物に基づくフローベクトルは、画像上の無限遠点を通る垂直
な線（仮想中心線）に向かう水平方向成分を有する。
【０００５】
　例えば、車両の左側方にある対象物であって、やがて画像上の仮想中心線を左から右に
横切る方向に移動している対象物に基づくフローベクトルは、右向きの水平方向成分を有
する。そこで、従来装置は、左側方画像において右向きの水平方向成分を有するフローベ
クトルに対応する対象物を接近物体であると特定する。同様に、従来装置は、右側方画像
において左向きの水平方向成分を有するフローベクトルに対応する対象物を接近物体であ
ると特定する。
【０００６】
　ただし、車両の方向が変わるとき（即ち、操舵輪を左方向又は右方向に向けながら車両
が走行するとき）、接近物体の判定が正しく行われない場合がある。例えば、車両が右に
旋回しているとき（即ち、操舵輪を右方向に向けながら車両が前進する結果、車両の方向
が変わるとき）、車両が旋回していないときと比較して各フローベクトルの水平方向成分
は左方向に大きくなる。
【０００７】
　その結果、「左側方画像に含まれる接近物体に基づくフローベクトルが有していた右向
きの水平方向成分」が車両の右旋回によって小さくなり、場合によっては、同フローベク
トルが左向きの水平方向成分を有する。この場合、実際には接近している対象物を従来装
置が接近物体であると判定しない「不検出」が発生する虞がある。
【０００８】
　他方、右側方画像に含まれる対象物に基づくフローベクトルが元々左向きの成分を有し
ていなかったにも拘わらず、車両の右旋回によって同フローベクトルが左向きの水平方向
成分を有するようになる可能性がある。この場合、この対象物が接近物体では無いにも拘
わらず従来装置が接近物体であると判定する「誤検出」が発生する虞がある。



(4) JP 5949861 B2 2016.7.13

10

20

30

40

50

【０００９】
　そこで、車両の旋回に起因して接近物体の不検出及び／又は誤検出が発生する可能性が
高く、従って、車両の運転者が期待する精度の接近物体検出機能を発揮出来ない虞がある
とき、従来装置は接近物体の検出処理を停止していた。具体的には、従来装置は、車両の
旋回速度（水平方向の回転速度）に相関を有する同車両の操舵角の大きさが所定値を越え
る場合に接近物体の検出処理を停止していた。
【先行技術文献】
【特許文献】
【００１０】
【特許文献１】特許第４２５９３６８号公報
【発明の概要】
【００１１】
　従来装置によれば、例えば、車両が左折又は右折をするためにＴ字路に進入する際、左
側方及び右側方から接近する車両の有無を確認するためにハンドルを切った状態で（即ち
操舵角が上記所定値を越えた状態で）停止したとき、接近物体の検出処理を停止していた
。その結果、側方からの接近物体（例えば、他の車両）の検出が最も有効な場面の一つで
あるＴ字路への進入時において従来装置が備える接近物体検出機能が活用できない場合が
あった。
【００１２】
　本発明はこの問題に対処するために成され、その目的は車両がハンドルを切った状態で
停止している場合、或いは、車両がハンドルを切った状態で走行している（即ち、旋回し
ている）場合であっても接近物体を検出できる車両の接近物体検出装置を提供することに
ある。
【００１３】
　上記目的を達成するための車両の接近物体検出装置（以下、「本発明装置」とも称呼さ
れる。）は、
　車両の車体に固定されるとともに同車体の左側方領域及び右側方領域を含む画像を取得
する撮像装置、ベクトル取得部、補正ベクトル算出部、補正部、及び、接近物体特定部を
備える。
【００１４】
　前記ベクトル取得部は、
　前記撮像装置により第１時点にて取得された第１画像と、前記撮像装置により前記第１
時点よりも所定時間後の第２時点にて取得された第２画像と、に基づいて、前記第１画像
及び前記第２画像の双方に撮影されている任意の対象物の、前記第１時点における始点、
前記第１時点から前記第２時点までの移動量及び移動方向を表すオプティカルフローベク
トルを複数取得する。
【００１５】
　前記補正ベクトル算出部は、
　前記オプティカルフローベクトルのうちの一対のベクトルであって、「前記左側方領域
及び前記右側方領域を含む画像平面における前記車両の直進方向を示す点を通り且つ前記
車体の左右水平方向に直交する仮想中心線」に対し線対称位置に始点を有する一対のベク
トル、の水平方向成分の平均に基づくベクトルを旋回補正ベクトルとして算出する。
【００１６】
　前記画像平面は、前記撮像装置によって撮影される任意の対象物（立体）が投影される
平面である。例えば、前記撮像装置が、単一の撮像装置ではなく、「左側方領域を撮影す
る第１撮像装置」と「右側方領域を撮影する第２撮像装置」とによって構成される場合が
ある。この場合、前記画像平面は、「第１撮像装置によって撮影される対象物が投影され
る平面（第１平面）」と「第２撮像装置によって撮影される対象物が投影される平面（第
２平面）」とを含む平面である。
【００１７】
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　前記画像平面における前記車両の直進方向を示す点は、車両が前進（直進）したときに
静止している対象物（例えば、建造物）に基づいて取得される各フローベクトルの始点と
終点とを通る直線のそれぞれが交わる点でもある（図３を参照。）。即ち、前記車両の直
進方向を示す点は、前記画像平面における無限遠点（Focus Of Expansion）であると捉え
ることが可能である。
【００１８】
　従って、前記補正ベクトル算出部は、以下のように説明することも可能である。
　即ち、前記補正ベクトル算出部は、
　前記オプティカルフローベクトルのうちの一対のベクトルであって、「前記左側方領域
及び前記右側方領域を含む画像平面における無限遠点を通り且つ前記車体の左右水平方向
に直交する仮想中心線」に対し線対称位置に始点を有する一対のベクトル、の水平方向成
分の平均に基づくベクトルを旋回補正ベクトルとして算出する。
【００１９】
　前記補正部は、
　前記複数のオプティカルフローベクトルのそれぞれを前記旋回補正ベクトルに基づいて
補正することにより補正後ベクトルを複数取得するベクトル補正を行う。
【００２０】
　前記接近物体特定部は、
　前記複数の補正後ベクトルに基づいて前記車両に接近する物体を特定する。
【００２１】
　本発明装置は、車両旋回時の画像に基づいて取得された複数のフローベクトル（例えば
、図４［Ｂ］の各矢印）に対してベクトル補正を行い、「車両が方向を変えることなく直
進していれば得られたフローベクトル（例えば、図４［Ａ］の各矢印）」を推定する。即
ち、本発明装置は、前記ベクトル取得部が取得したフローベクトル（旋回による影響を受
けている可能性があるベクトル）に基づいて補正後ベクトル（旋回による影響が排除され
たベクトル）を取得する。
【００２２】
　より具体的に述べると、各フローベクトルは、
（ａ）車両が移動したことによって生じた自車移動ベクトル、
（ｂ）車両の方向が変わることによって生じた自車回転ベクトル、及び、
（ｃ）対象物が移動したことによって生じた対象物移動ベクトル、
の和として捉えることができる。
【００２３】
　車両と各対象物との距離が一定である場合、図５［Ａ］に示されるように、上記一対の
ベクトルの一方に含まれる自車移動ベクトルの水平方向成分が、一対のベクトルの他方に
含まれる自車移動ベクトルの水平方向成分と、方向が逆であって大きさが等しくなる。換
言すれば、この場合、一対のベクトルのそれぞれに含まれる自車移動ベクトルの水平方向
成分の平均は、零ベクトルとなる。即ち、一対のベクトルのそれぞれの平均を算出するこ
とによって自車移動ベクトルの水平方向成分が相殺される。
【００２４】
　一方、自車回転ベクトルの水平方向成分のそれぞれは、図５［Ｂ］に示されるように、
フローベクトルの始点がある場所に依らず向きと大きさとが互いに等しい。換言すれば、
一対のベクトルのそれぞれに含まれる自車回転ベクトルの水平方向成分の平均は、元の一
対のベクトルのそれぞれに含まれる自車回転ベクトルの水平方向成分と互いに等しい。
【００２５】
　ところで、各対象物が移動しない場合、実際に得られるフローベクトルの水平成分は、
図５［Ｃ］に示されるような「自車移動ベクトルの水平方向成分と自車回転ベクトルの水
平方向成分との和（合成）」である。
【００２６】
　そこで、本発明装置は、一対のフローベクトルの水平方向成分の平均に基づいて、旋回
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補正ベクトルを取得する。更に、本発明装置は、旋回補正ベクトルに基づいてベクトル補
正を行うことによって、車両が直進していれば得られたフローベクトルを推定する。
【００２７】
　その結果、本発明装置は、車両が旋回している場合であっても「旋回によるフローベク
トルの水平方向成分の変化」を排除したうえで接近物体の特定を行うことが可能となる。
加えて、本発明装置の実施にあたり車両の操舵角を検出するためのセンサは不要であるた
め、旋回時における接近物体を特定するためにコストが上昇することを防ぐことができる
。
【００２８】
　更に、本発明の一態様において、
　前記補正ベクトル算出部は、
　前記第１時点から前記第２時点にかけて発生した前記車両の方向の変化に起因して発生
した前記オプティカルフローベクトルの水平方向成分の変化に相当するベクトルを前記旋
回補正ベクトルとして算出し、
　前記補正部は、
　前記複数のオプティカルフローベクトルのそれぞれから前記旋回補正ベクトルを減じる
ことにより前記ベクトル補正を行う、
　ように構成されることが好適である。
【００２９】
　これによれば、本発明装置は、車両の方向が変わることによって生じた各フローベクト
ルの水平方向成分の変化、即ち、各フローベクトルの水平方向成分に含まれる自車回転ベ
クトル（の水平方向成分）をベクトル補正によって確実に除去することができる。
【００３０】
　更に、本発明の他の態様において、前記補正ベクトル算出部は、
　複数の前記一対のベクトルに対し、それぞれの一対のベクトルの水平方向成分の平均で
ある平均ベクトルを求めることにより同平均ベクトルを複数求め、そのうち、最も発生頻
度の高いベクトルを前記旋回補正ベクトルとして採用するように構成されることが好適で
ある。
【００３１】
　上述したように、本発明装置は、一対のベクトルの水平方向成分の平均に基づいて旋回
補正ベクトルを取得する。しかし、一対のベクトルのそれぞれに対応する対象物（車両の
進行方向左側にある対象物及び進行方向右側にある対象物）の少なくとも一方が移動して
いる場合がある。この場合、一対のベクトルの少なくとも一方は、対象物移動ベクトルを
含んでいる。そのため、一対のベクトルのそれぞれに含まれる自車移動ベクトルの水平方
向成分の平均が零ベクトルであっても、対象物移動ベクトルの影響により、この一対のベ
クトルの水平方向成分の平均は、自車回転ベクトルの水平方向成分とは相違する。
【００３２】
　加えて、上述したように、車両と各対象物との距離が一定である場合、一対のベクトル
のそれぞれに含まれる自車移動ベクトルの水平方向成分の平均は、零ベクトルとなるが、
実際には、多くの場合、車両と各対象物との距離が一定ではなくばらつきがある。更に、
自車移動ベクトルは、車両から対象物までの距離が短いほど大きくなる。そのため、車両
と、一対のベクトルのそれぞれに対応する対象物（車両の進行方向左側にある対象物及び
進行方向右側にある対象物）と、の距離が互いに異なる場合、自車移動ベクトルの水平方
向成分の平均は、零ベクトルとはならない。従って、この場合、車両と各対象物との距離
のばらつきの影響により、この一対のベクトルの水平方向成分の平均は、自車回転ベクト
ルの水平方向成分とは相違する。
【００３３】
　しかし、例えば、図２に示されるように、車両がＴ字路に進入するとき、一対のベクト
ルのそれぞれに対応する対象物（車両の進行方向左側にある対象物及び進行方向右側にあ
る対象物）は、路面、ビル及び塀等の建造物である場合が多い。そのため、車両と一対の
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ベクトルのそれぞれに対応する対象物との距離が互いに略等しくなる可能性が高い。従っ
て、一対のベクトルのそれぞれに含まれる自車移動ベクトルの水平方向成分の平均は、零
ベクトルとなる場合が相対的に多い。
【００３４】
　加えて、画像上の対象物は静止物体（例えば、建造物）と移動物体（例えば、他の走行
している車両）とに分類され得るが、一般的に移動物体が占める画像上の面積は静止物体
の占める画像上の面積よりも小さい。従って、画像上の各フローベクトルに基づいて算出
された平均ベクトルの多くは、対象物移動ベクトルの水平方向成分の平均を含んでいない
。換言すれば、平均ベクトルの多くは自車回転ベクトルの水平方向成分の平均のみを含ん
でいる。
【００３５】
　以上より、複数取得された平均ベクトルのうち、最も発生頻度の高いベクトルは、対象
物移動ベクトルの影響及び車両と各対象物との距離のばらつきの影響を受けておらず、従
って、自車回転ベクトルの水平方向成分と等しい可能性が高い。換言すれば、本態様によ
れば、自車回転ベクトルの水平方向成分に相当するベクトルである旋回補正ベクトルを精
度良く取得することができる。
【００３６】
　なお、本発明は、上記車両の接近物体検出装置を搭載する車両にも係り、更に、上記車
両の接近物体検出装置にて使用される方法にも及ぶ。
【図面の簡単な説明】
【００３７】
【図１】本発明の実施形態に係る車両の接近物体検出装置（本検出装置）が適用される車
両（本車両）の概略図である。
【図２】本車両がＴ字路に進入する場合において、本車両に接近する対象物及び本車両か
ら離れていく対象物を示した図である。
【図３】本検出装置によって取得された画像及びオプティカルフローベクトルの例である
。
【図４】本検出装置が備える表示装置に表示された左側方画像及び右側方画像の例である
。
【図５】自車移動ベクトルの水平方向成分及び自車回転ベクトルの水平方向成分を説明す
るための図である。
【図６】本検出装置のＣＰＵが実行する接近物体検出処理ルーチンを示したフローチャー
トである。
【図７】一対のフローベクトルを示した図である。
【図８】平均ベクトルの分布を示したヒストグラムである。
【発明を実施するための形態】
【００３８】
（構成）
　以下、図面を参照しながら本発明の実施形態に係る車両の接近物体検出装置（以下、「
本検出装置」とも称呼される。）について説明する。本検出装置は、図１に概略構成が示
された車両１０に適用される。本検出装置は、カメラ２０及びＥＣＵ３０を含んでいる。
【００３９】
　カメラ２０は、車両１０の車体の前端中央部に固定されている。カメラ２０の水平方向
の画角（視野）は、車両１０の進行方向正面を含み、左水平方向近傍から右水平方向近傍
までの略１８０度である。具体的には、カメラ２０の水平方向の画角は、図１に示された
直線Ｌｅと直線Ｒｅとがなす角度（２α＋２β）に等しい。カメラ２０によって撮影され
る対象物のそれぞれが投影された平面は、「画像平面」とも称呼される。カメラ２０は、
撮影した画像を表す信号をＥＣＵ３０へ出力する。
【００４０】
　ＥＣＵ３０は、周知のマイクロコンピュータを含む電子回路であり、ＣＰＵ、ＲＯＭ、
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ＲＡＭ及びインターフェース等を含んでいる。ＲＯＭは、ＣＰＵが実行するプログラムを
記憶している。
【００４１】
　ＥＣＵ３０は、表示装置４１及び車速センサ４２と接続されている。表示装置４１は、
車両１０の車室内に設けられた図示しないセンターコンソールに配設されている。後述す
る接近物体検出処理が実行されるとき、表示装置４１はカメラ２０によって撮影された画
像の一部であって車両１０の左側方領域を撮影した画像（左側方画像）と車両１０の右側
方領域を撮影した画像（右側方画像）とを並べて連続的に表示する。換言すれば、表示装
置４１には、車両１０の左側方領域と右側方領域とを表す動画像が表示される。
【００４２】
　図２に示されるように、左側方画像及び右側方画像のそれぞれの画角αは、車両１０が
左右の見通しの悪いＴ字路に進入するとき、車両１０の運転者にとって視認しにくい範囲
である。左側方画像の水平方向の画角は、カメラ２０の画角の一部であって直線Ｌｅと直
線ＬＣｅとがなす角度である。右側方画像の水平方向の画角は、カメラ２０の画角の一部
であって直線ＲＣｅと直線Ｒｅとがなす角度である。
【００４３】
　上述したように、左側方画像の水平方向の画角と、右側方画像の水平方向の画角と、は
いずれも角度αであり、互いに等しい。加えて、図１に示されるように、「カメラ２０か
ら車両１０の進行方向正面に伸びる直線（半直線）Ｌｈ０」と直線ＬＣｅとがなす角度と
、直線Ｌｈ０と直線ＲＣｅとがなす角度と、はいずれも角度βであり、互いに等しい。従
って、左側方画像の水平方向の画角と、右側方画像との水平方向の画角と、は互いに直線
Ｌｈ０に対して左右対称である。
【００４４】
　表示装置４１は、図示しない操作スイッチを備えている。車両１０の運転者は、この操
作スイッチを操作することによって接近物体検出処理のオン状態及びオフ状態のいずれか
一方を選択することができる。加えて、表示装置４１は、図示しないスピーカーを備えて
いる。
【００４５】
　車速センサ４２は、車両１０の車軸の回転速度を検出し、車両１０の走行速度（車速）
Ｖｓを表す信号を出力する。
【００４６】
（接近物体検出処理の概要）
　カメラ２０は所定の撮影周期（所定時間）Δｔ毎に画像を撮影する。ＥＣＵ３０は、カ
メラ２０によって撮影された画像（第１画像）と撮影周期Δｔ後に撮影された画像（第２
画像）とに基づいてフローベクトルを取得する。換言すれば、第２画像はカメラ２０によ
って撮影された最新の画像であり、第１画像はカメラ２０によって第２画像よりも撮影周
期Δｔだけ以前に撮影された画像である。第１画像が撮影された時刻は、便宜的に「第１
時点」とも称呼される。第２画像が撮影された時刻は、便宜的に「第２時点」とも称呼さ
れる。
【００４７】
　ＥＣＵ３０は、第１画像と第２画像との双方に撮影されている任意の対象物の第１時点
における始点及び第１時点から第２時点までの移動量及び移動方向を表すベクトルである
フローベクトルを複数の対象物のそれぞれに対し取得する。即ち、ＥＣＵ３０は、複数の
フローベクトルを取得する。
【００４８】
　図３にフローベクトルの例を各黒矢印により示す。図３には、便宜上、表示装置４１に
表示される左側方画像及び右側方画像に代わり、カメラ２０によって撮影された車両１０
の進行方向正面を含む画像が示されている。図３の例において、車両１０は、第１時点か
ら第２時点にかけて前進（直進）している。図３に示されている画像は、第１画像である
。各フローベクトルは、この第１画像と（第１画像よりも後に撮影された）第２画像とに
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基づいて取得されている。なお、図３において、静止している対象物（例えば、建造物）
に基づく各フローベクトルの始点と終点とを通る直線のそれぞれが交わる点は、「無限遠
点ＦＯＥ」とも称呼される。無限遠点ＦＯＥは、図３に示された画像における車両１０の
直進方向を示す点であると捉えることも可能である。
【００４９】
　図３に示された各フローベクトルは、対象物が移動することによって発生した対象物の
画像平面上の移動を表すベクトルと、車両１０が前進することによって発生した対象物の
画像平面上の移動を表すベクトルと、の和として捉えることができる。便宜上、前者のベ
クトルは「対象物移動ベクトル」とも称呼され、後者のベクトルは「自車移動ベクトル」
とも称呼される。
【００５０】
　一方、車両１０が操舵輪を左方又は右方に向けながら走行する（即ち、旋回する）こと
によって車両１０の方向が変わるとき、即ち、車両１０が水平方向に回転するとき、その
回転によって各フローベクトルが変化する。車両１０が回転した場合のフローベクトルと
、車両１０が回転しなかった場合のフローベクトルと、の差分として得られるベクトルは
、便宜上、「自車回転ベクトル」とも称呼される。即ち、各フローベクトルは、対象物移
動ベクトル、自車移動ベクトル及び自車回転ベクトルの和として捉えることができる。
【００５１】
　ＥＣＵ３０は、後述するように、車両１０の方向が変わる際に接近物体検出処理を実行
する場合、自車回転ベクトルの影響を考慮する必要がある。そこで、図２に示されるよう
に、車両１０がＴ字路に進入する場合を例に接近物体検出処理の実行時におけるＥＣＵ３
０の作動を説明する。
【００５２】
　図４［Ａ］及び［Ｂ］は、表示装置４１に表示された左側方画像及び右側方画像の例で
ある。図４［Ａ］及び［Ｂ］に示された画像は、図３の例と同様に第１画像であり、車両
１０が図２の位置Ｐｓにあるときに撮影された画像である。図４［Ａ］及び［Ｂ］に示さ
れる各フローベクトルは、この第１画像と（第１画像よりも後に撮影された）第２画像と
に基づいて取得されている。図４［Ａ］には、車両１０が図２の破線矢印Ａｄで示される
ように（方向を変えずに）直進する場合のフローベクトルの例が示されている。一方、図
４［Ｂ］には、車両１０が図２の実線矢印Ａｔで示されるように右に方向を変えながらＴ
字路に進入する（即ち、右に旋回する）場合のフローベクトルの例が示されている。
【００５３】
　図４［Ａ］及び［Ｂ］に示された黒矢印は、車両１０以外の車両に基づくフローベクト
ルを表している。一方、これらの図に示された白抜き矢印は、建物及び道路標識等の移動
しない対象物に基づくフローベクトルを表している。
【００５４】
　図４［Ａ］において、即ち、車両１０が直進する場合において、ＥＣＵ３０は、「左側
方画像に現れる対象物であって対応するフローベクトルが右向きの水平方向成分を有する
対象物」が接近物体であると特定することが可能である。同様に、ＥＣＵ３０は、「右側
方画像に現れる対象物であって対応するフローベクトルが左向きの水平方向成分を有する
対象物」が接近物体であると特定することが可能である。
【００５５】
　この点、図２及び図４を参照しながら具体的に説明する。半直線Ｌｈ０と、移動する対
象物からその対象物の進行方向前方に伸びる半直線と、が交わる場合、その対象物に基づ
くフローベクトルは、画像上の無限遠点ＦＯＥを通る垂直な直線Ｌｍに向かう水平方向成
分を有する。無限遠点ＦＯＥを通る垂直な直線（即ち、車両１０の直進方向を示す点を通
る垂直な直線）Ｌｍは、「仮想中心線Ｌｍ」とも称呼される。仮想中心線Ｌｍは、画像平
面における無限遠点ＦＯＥを通り且つ車両１０の車体の左右水平方向に直交する直線であ
るとも定義され得る。
【００５６】
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　例えば、半直線Ｌｈ０と、左側方から車両１０に接近する車両である対象物５１から対
象物５１の進行方向前方に伸びる半直線Ｌｈ１と、は点Ｐｉ１にて交わる。換言すれば、
車両１０が停止していれば、対象物５１は、やがて車両１０の進行方向前方を左から右に
横切る。そのため、図４［Ａ］の左側方画像における対象物５１に基づくフローベクトル
は、右向きの水平方向成分を有している。従って、ＥＣＵ３０は、対象物５１が接近物体
であると特定できる。
【００５７】
　同様に、図２において、半直線Ｌｈ０と、右側方から車両１０に接近する車両である対
象物５２から対象物５２の進行方向前方に伸びる半直線Ｌｈ２と、は点Ｐｉ２にて交わる
。そのため、図４［Ａ］の右側方画像における対象物５２に基づくフローベクトルは、左
向きの水平方向成分を有している。従って、ＥＣＵ３０は、対象物５２が接近物体である
と特定できる。
【００５８】
　一方、図２において、半直線Ｌｈ０と、車両１０の左側方にあって、車両１０から離れ
ていく車両である対象物５３から対象物５３の進行方向前方に伸びる半直線Ｌｈ３と、は
交わらない。そのため、図４［Ａ］の左側方画像における対象物５３に基づくフローベク
トルは右向きの水平方向成分を有していない。従って、ＥＣＵ３０は、対象物５３が接近
物体ではないと特定できる。
【００５９】
　同様に、図２において、半直線Ｌｈ０と、車両１０の右側方にあって、車両１０から離
れていく車両である対象物５４から対象物５４の進行方向前方に伸びる半直線Ｌｈ４と、
は交わらない。そのため、図４［Ａ］の右側方画像における対象物５４に基づくフローベ
クトルは左向きの水平方向成分を有していない。従って、ＥＣＵ３０は、対象物５４が接
近物体ではないと特定できる。
【００６０】
　一方、図４［Ｂ］において、即ち、車両１０が右に旋回している場合において、自車回
転ベクトルの影響によって同図［Ｂ］に示されたフローベクトルのそれぞれは、同図［Ａ
］に示されたフローベクトルのそれぞれと比較して左向きの水平方向成分が大きくなって
いる。
【００６１】
　その結果、図４［Ｂ］における対象物５１に基づくフローベクトルは、左向きの水平方
向成分を有している。そのため、ＥＣＵ３０が接近している対象物５１を接近物体ではな
いと特定する「不検出」が発生し得る。
【００６２】
　加えて、図４［Ｂ］における対象物５４に基づくフローベクトルは、左向きの水平方向
成分を有している。そのため、ＥＣＵ３０が遠ざかっている対象物５４を接近物体である
と特定する「誤検出」が発生し得る。
【００６３】
　そこで、ＥＣＵ３０は、接近物体検出処理の実行時、車両１０が方向を変化させること
による影響を排除するため、フローベクトルのそれぞれに対してベクトル補正を行う。よ
り具体的に述べると、ＥＣＵ３０は、自車回転ベクトルの水平方向成分に相当するベクト
ルを「旋回補正ベクトル」として推定する。「各フローベクトルから旋回補正ベクトルを
減じることによって（即ち、ベクトル補正によって）得られるベクトル（即ち、補正後ベ
クトル）」の水平方向成分は、自車移動ベクトルの水平方向成分と対象物移動ベクトルの
水平方向成分との和に相当する。ＥＣＵ３０は、補正後ベクトルに基づいて接近物体の特
定を行うことにより、接近物体検出処理において各フローベクトルに対する自車回転ベク
トルの影響（即ち、車両１０が方向を変化させることによる影響）を排除することができ
る。
【００６４】
　旋回補正ベクトルの推定方法について図５を参照しながら説明する。図５［Ａ］は、車
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両１０と各対象物との距離が一定である場合に移動していない対象物についてカメラ２０
によって撮影された車両１０の正面を含む画像（第１画像及び第２画像）に基づいて取得
されるフローベクトルに含まれる自車移動ベクトルの水平方向成分の例を示している。こ
の場合、自車移動ベクトルは、画像平面上の対象物と無限遠点ＦＯＥとの距離が長いほど
大きくなる。加えて、自車移動ベクトルの大きさが同一であれば、自車移動ベクトルの水
平方向成分は画像平面上の対象物と無限遠点ＦＯＥとの垂直方向の距離（例えば、同図［
Ａ］において距離Ｄｈ）が長いほど小さくなる。
【００６５】
　図５［Ａ］において、一対の自車移動ベクトルであって、仮想中心線Ｌｍに対し線対称
位置に始点を有する一対のベクトル（例えば、ベクトルＶＬ１及びＶＲ１）の水平方向成
分は、方向が逆であって大きさが等しい。換言すれば、車両１０と各対象物との距離が一
定である場合、この一対のベクトルのそれぞれに含まれる自車移動ベクトルの水平方向成
分の平均は、下式（１）に示すように零ベクトルとなる。
 
｛ＶＬ１ベクトルの水平方向成分（ベクトル）
　　＋ＶＲ１ベクトルの水平方向成分（ベクトル）｝／２＝０（ベクトル）　　…（１）
 
【００６６】
　図５［Ｂ］は、図５［Ａ］の画像に含まれていた対象物について、車両１０が右に旋回
した場合にカメラ２０によって撮影される画像（第１画像及び第２画像）に基づいて取得
されたフローベクトルに含まれる自車回転ベクトルの水平方向成分の例を示している。自
車回転ベクトルの向きと大きさは、その自車回転ベクトルの始点の位置に依らず互いに等
しい。換言すれば、一対の自車回転ベクトルであって、仮想中心線Ｌｍに対しそれぞれが
線対称位置に始点を有する一対のベクトル（例えば、ベクトルＶＬ２及びＶＲ２）の水平
方向成分の平均は、下式（２）に示すように元の自車回転ベクトルの水平方向成分と等し
い。
 
｛ＶＬ２ベクトルの水平方向成分（ベクトル）
　　＋　ＶＲ２ベクトルの水平方向成分（ベクトル）｝／２
　　　　＝　自車回転ベクトルの水平方向成分（ベクトル）　　…（２）
 
【００６７】
　図５［Ｃ］は、図５［Ａ］及び［Ｂ］に表されたベクトルの和（即ち、自車移動ベクト
ルの水平方向成分及び自車回転ベクトルの水平方向成分の和）を表している。これらは実
際に取得されるフローベクトルの水平方向成分である。式（１）及び式（２）によって、
図５［Ｃ］に表された一対のベクトルであって、仮想中心線Ｌｍに対しそれぞれが線対称
位置に始点を有する一対のベクトル（例えば、ベクトルＶＬ３及びＶＲ３）の平均を算出
すれば、自車移動ベクトルの水平方向成分が取り除かれ、自車回転ベクトルの水平方向成
分が得られることが理解される。
【００６８】
　しかしながら、実際にカメラ２０によって撮影された画像に基づいて算出されたフロー
ベクトルのそれぞれには、自車移動ベクトル及び自車回転ベクトルに加えて対象物移動ベ
クトルが含まれている場合がある。即ち、上記一対のベクトルのうちの一方又は両方が移
動している対象物に基づいていれば、それらのフローベクトルの水平方向成分から算出さ
れる平均は、対象物移動ベクトルの寄与分を含み、従って、自車回転ベクトルの水平方向
成分とは異なる。
【００６９】
　加えて、実際には、車両１０と各対象物との距離は一定ではなく、ばらつきがあるので
、自車移動ベクトルの水平方向成分のそれぞれは、図５［Ａ］に示されるような左右対称
とはならない。その結果、上記一対のベクトルのそれぞれに含まれる自車移動ベクトルの
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水平方向成分の平均が零ベクトルとはならない場合がある。
【００７０】
　とはいえ、左側方画像及び右側方画像における移動している対象物（例えば、他の車両
）が占める面積と、移動していない対象物（例えば、建造物）が占める面積と、を比較す
ると、一般に、移動していない対象物の面積の方が大きい。
【００７１】
　加えて、図２の実線矢印Ａｔで示されるように車両１０がＴ字路に進入して右折する場
合、左側方画像及び右側方画像に含まれる対象物の多くは路面及び建造物等である場合が
多い。従って、「上記一対のベクトルの一方に対応し且つ左側方画像に含まれる左方対象
物」から車両１０までの距離（左方距離）と、「同一対のベクトルの他方に対応する右方
対象物」から車両１０までの距離（右方距離）と、は略同一である場合が比較的多い。
【００７２】
　例えば、図４［Ｂ］の左側方画像に示された点Ｐ１（左方対象物）から車両１０までの
距離（左方距離）と、点Ｐ２（右方対象物）から車両１０までの距離（右方距離）と、は
略同一である。加えて、同図の左側方画像に示された点Ｐ３（左方対象物）から車両１０
までの距離（左方距離）と、点Ｐ４（右方対象物）から車両１０までの距離（右方距離）
と、は略同一である。
【００７３】
　以上より、種々のフローベクトルについて上記一対のベクトルの水平方向成分の平均を
算出したとき、「移動している対象物」及び／又は「左方距離と右方距離との間の差分」
に起因してその平均が自車回転ベクトルの水平方向成分と等しくならない場合が発生し得
る。しかし、その頻度は相対的に高くないので、比較的多くの場合、上記一対のベクトル
の水平方向成分の平均は、自車回転ベクトルの水平方向成分と等しくなる。
【００７４】
　そこで、ＥＣＵ３０は、各フローベクトルについて一対のベクトルの水平方向成分の平
均（平均ベクトル）を算出し、算出された複数の平均ベクトルのうち最も発生頻度の高い
平均ベクトルを旋回補正ベクトルとして採用する。
【００７５】
　ＥＣＵ３０は、各フローベクトルを旋回補正ベクトルに基づいて補正することにより補
正後ベクトルを取得するベクトル補正を行う。具体的には、ＥＣＵ３０は、各フローベク
トルの水平方向成分から旋回補正ベクトルを減じることによって補正後ベクトルを取得す
る。
【００７６】
　更に、ＥＣＵ３０は、補正後ベクトルに基づいて接近物体を特定する。より具体的に述
べると、左側方画像において、補正後ベクトルが右方向の成分を有していれば、ＥＣＵ３
０は、そのフローベクトルに対応する対象物を接近物体であると特定する。同様に、右側
方画像において、補正後ベクトルが左方向の成分を有していれば、ＥＣＵ３０は、そのフ
ローベクトルに対応する対象物を接近物体であると特定する。ＥＣＵ３０は、この接近物
体を特定するための処理を各フローベクトルに対して実行する。
【００７７】
（具体的作動）
　次に、ＥＣＵ３０の具体的作動について説明する。ＥＣＵ３０のＣＰＵ（以下、単に「
ＣＰＵ」とも称呼される。）は、撮影周期Δｔが経過する毎に図６にフローチャートによ
り示した「接近物体検出処理ルーチン」を実行する。
【００７８】
　従って、適当なタイミングになると、ＣＰＵは、図６のステップ６００から処理を開始
してステップ６０５に進み、カメラ２０によって撮影された左側方画像及び右側方画像を
取得する。ＣＰＵは、取得した画像をＲＡＭ上に記憶する。
【００７９】
　次いで、ＣＰＵは、ステップ６１０に進み、接近物体検出条件が成立しているか否かを
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判定する。本例において、接近物体検出条件は、車両１０の運転者による操作によって接
近物体検出処理がオン状態となっており且つ車速Ｖｓが速度閾値Ｖｔｈ以下である場合に
成立する。
【００８０】
　速度閾値Ｖｔｈは、車速Ｖｓが上昇して自車移動ベクトルの水平方向成分が大きくなる
ことによって、フローベクトルの水平方向成分に含まれる対象物移動ベクトルの水平方向
成分が相殺され、その結果、不検出が発生する頻度が増加し得る速度である。より具体的
に述べると、車速Ｖｓが上昇するほど自車移動ベクトルの大きさが大きくなる。そのため
、例えば、「左側方画像における接近物体に基づくフローベクトルに含まれる対象物移動
ベクトルの右向きの水平方向成分の大きさ」よりも「同フローベクトルに含まれる自車移
動ベクトルの左向きの水平方向成分の大きさ」の方が大きくなり得る。その結果、不検出
が発生する。
【００８１】
　接近物体検出条件が成立していた場合、ＣＰＵはステップ６１０にて「Ｙｅｓ」と判定
してステップ６１５に進み、本ルーチンが前回実行されたときに取得された画像（第１画
像）と、今回取得された画像（第２画像）と、に基づいてブロックマッチング法によりフ
ローベクトルを取得する。
【００８２】
　より具体的に述べると、ＣＰＵは、第１画像を所定の大きさの矩形に分割し（即ち、第
１画像を矩形の集合として捉え）、それぞれの矩形が第２画像においてどの位置に現れる
かを探索する。その結果、第１画像におけるその矩形の位置（移動元）を始点とし、第２
画像における同矩形の位置（移動先）を終点とするフローベクトルが得られる。ＣＰＵは
、この処理を、第１画像（左側方画像及び右側方画像）を構成する矩形のそれぞれに対し
て実行する。従って、複数の（非常に多くの）フローベクトルが取得される。
【００８３】
　次いで、ＣＰＵは、ステップ６２０に進み、一対のフローベクトルの水平方向成分の平
均を算出する（即ち、平均ベクトルを取得する）。例えば、図７において、左側方画像を
分割して得られる矩形ＲｃＬを始点とするフローベクトルＦＬと、右側方画像を分割して
得られる矩形ＲｃＲを始点とするフローベクトルＦＲと、が一対のフローベクトルに相当
する。即ち、矩形ＲｃＬ及び矩形ＲｃＲは、仮想中心線Ｌｍに対して互いに線対称位置に
ある。
【００８４】
　換言すれば、画像平面において、仮想中心線Ｌｍから矩形ＲｃＬまでの距離と、仮想中
心線Ｌｍから矩形ＲｃＲまでの距離と、は何れもＬｖであり、互いに等しい。加えて、画
像平面において、無限遠点ＦＯＥから矩形ＲｃＬまでの垂直方向の距離と、無限遠点ＦＯ
Ｅから矩形ＲｃＲまでの垂直方向の距離と、は何れもＬｈであり、互いに等しい。別の観
点から述べると、左側方画像の右端から矩形ＲｃＬまでの距離と、右側方画像の左端から
矩形ＲｃＲまでの距離と、は何れもＬｖｓであり、互いに等しい。加えて、左側方画像の
上端から矩形ＲｃＬまでの距離と、右側方画像の上端から矩形ＲｃＲまでの距離と、は何
れもＬｈｓであり、互いに等しい。
【００８５】
　ＣＰＵは、平均ベクトルを算出するため、フローベクトルＦＬの水平方向成分ＦＬｈが
右向きの成分を有するときに正の値となり、左向きの成分を有するときに負の値となり、
絶対値が水平方向成分ＦＬｈの大きさに等しい左側水平値ＨＬを取得する。同様に、ＣＰ
Ｕは、フローベクトルＦＲの水平方向成分ＦＲｈが右向きの成分を有するときに正の値と
なり、左向きの成分を有するときに負の値となり、絶対値が水平方向成分ＦＲｈの大きさ
に等しい右側水平値ＨＲを取得する。
【００８６】
　そして、ＣＰＵは、左側水平値ＨＬ及び右側水平値ＨＲの平均値ＶＡ（即ち、ＶＡ＝（
ＨＬ＋ＨＲ）／２）を算出する。平均ベクトルは、平均値ＶＡが正の値であれば右向きで
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あり、平均値ＶＡが負の値であれば左向きであり、その大きさが平均値ＶＡの絶対値に等
しいベクトルである。平均値ＶＡが「０」であれば、平均ベクトルは零ベクトルである。
ＣＰＵは、この処理を、各フローベクトルに対して実行する。即ち、ＣＰＵは平均ベクト
ルを複数求める。
【００８７】
　次いで、ＣＰＵは、ステップ６２５に進み、複数の平均ベクトルに基づいて旋回補正ベ
クトルを算出する。より具体的に述べると、ＣＰＵは、算出された平均値ＶＡについて内
部的に図８に示されるようなヒストグラムを生成し、最も頻繁に現れる値（最頻値）ＶＭ
を取得する。
【００８８】
　ＣＰＵは、最頻値ＶＭに基づいて、旋回補正ベクトルを取得する。具体的には、旋回補
正ベクトルは、最頻値ＶＭが正の値であれば右向きであり、最頻値ＶＭが負の値であれば
左向きであり、その大きさが最頻値ＶＭの絶対値に等しいベクトルである。最頻値ＶＭが
「０」であれば、旋回補正ベクトルは零ベクトルである。
【００８９】
　次いで、ＣＰＵは、ステップ６３０に進み、各フローベクトルの水平方向成分から旋回
補正ベクトルを減じることによって（即ち、ベクトル補正を行うことによって）補正後ベ
クトルを取得する。
【００９０】
　次いで、ＣＰＵは、ステップ６３５に進み、車両１０に接近する物体を特定する。より
具体的に述べると、ＣＰＵは、左側方画像において右方向の水平方向成分を有する補正後
ベクトルが存在していれば、この補正後ベクトルに対応する対象物を接近物体であると特
定する。同様に、ＣＰＵは、右側方画像において左方向の水平方向成分を有する補正後ベ
クトルが存在していれば、この補正後ベクトルに対応する対象物を接近物体であると特定
する。
【００９１】
　次いで、ＣＰＵは、ステップ６４０に進み、特定された接近物体の有無を判定する。Ｃ
ＰＵは、接近物体であると特定された対象物があれば、ステップ６４０にて「Ｙｅｓ」と
判定してステップ６４５に進む。ステップ６４５にてＣＰＵは、表示装置４１に表示され
た左側方画像及び右側方画像において、接近物体であると特定された対象物体が表示され
ている箇所の色彩をその他の箇所と異なる色（本例において、赤色）に変更する。加えて
、ＣＰＵは、表示装置４１が備えるスピーカーから警告音を発生させる。その後、ＣＰＵ
は、ステップ６９５に進み、本ルーチンを一旦終了する。
【００９２】
　一方、接近物体であると特定された対象物が無ければ、ＣＰＵは、ステップ６４０にて
「Ｎｏ」と判定してステップ６９５に直接進む。なお、接近物体検出条件が成立していな
かった場合、ＣＰＵは、ステップ６１０にて「Ｎｏ」と判定してステップ６９５に直接進
む。
【００９３】
　以上、説明したように、本検出装置（カメラ２０及びＥＣＵ３０）は、
　車両（１０）の車体に固定されるとともに同車体の左側方領域及び右側方領域（図１及
び図２を参照。）を含む画像を取得する撮像装置（カメラ２０）と、
　前記撮像装置により第１時点にて取得された第１画像と、前記撮像装置により前記第１
時点よりも所定時間（撮影周期Δｔ）後の第２時点にて取得された第２画像と、に基づい
て、前記第１画像及び前記第２画像の双方に撮影されている任意の対象物の、前記第１時
点における始点、前記第１時点から前記第２時点までの移動量及び移動方向を表すオプテ
ィカルフローベクトルを複数取得する（図４及び図６のステップ６１５）ベクトル取得部
と、
　前記オプティカルフローベクトルのうちの一対のベクトルであって、前記左側方領域及
び前記右側方領域を含む画像平面における前記車両の直進方向を示す点（無限遠点ＦＯＥ
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）を通り且つ前記車体の左右水平方向に直交する仮想中心線（Ｌｍ）に対し線対称位置に
始点を有する一対のベクトル、の水平方向成分の平均に基づくベクトルを旋回補正ベクト
ルとして算出する（図６のステップ６２５及び図７）補正ベクトル算出部と、
　前記複数のオプティカルフローベクトルのそれぞれを前記旋回補正ベクトルに基づいて
補正することにより補正後ベクトルを複数取得するベクトル補正を行う（図６のステップ
６３０）補正部と、
　前記複数の補正後ベクトルに基づいて前記車両に接近する物体を特定する（図６のステ
ップ６３５）接近物体特定部と、
　を備えている。
【００９４】
　更に、本検出装置において、
　前記補正ベクトル算出部は、
　前記第１時点から前記第２時点にかけて発生した前記車両の方向の変化に起因して発生
した前記オプティカルフローベクトルの水平方向成分の変化に相当するベクトル（図５［
Ｂ］を参照。）を前記旋回補正ベクトルとして算出し、
　前記補正部は、
　前記複数のオプティカルフローベクトルのそれぞれから前記旋回補正ベクトルを減じる
（図６のステップ６３０）ことにより前記ベクトル補正を行う、
　ように構成されている。
【００９５】
　加えて、本検出装置は、
　前記補正ベクトル算出部は、
　複数の前記一対のベクトルに対し、それぞれの一対のベクトルの水平方向成分の平均で
ある平均ベクトルを求めることにより同平均ベクトルを複数求め（図６のステップ６２０
）、そのうち、最も発生頻度の高いベクトルを前記旋回補正ベクトルとして採用する（図
６のステップ６２５及び図８）ように構成されている。
【００９６】
　本検出装置によれば、車両が旋回している場合であっても同旋回がフローベクトルの水
平方向成分へ及ぼす影響を排除したうえで同フローベクトルに基づいて接近物体の特定を
精度良く行うことができる。加えて、本検出装置によれば、車両１０の操舵角を検出する
ためのセンサは不要となる。
【００９７】
　以上、本発明に係る車両の接近物体検出装置の実施形態について説明したが、本発明は
上記実施形態に限定されるものではなく、本発明の目的を逸脱しない限りにおいて種々の
変更が可能である。例えば、本実施形態において、カメラ２０が左側方画像と右側方画像
とを撮影していた。しかし、車両１０に配設された２台のカメラのうちの一方のカメラが
左側方画像を撮影し、他方のカメラが右側方画像を撮影しても良い。
【００９８】
　加えて、本実施形態において、第２画像はカメラ２０によって撮影された最新の画像で
あり、第１画像はカメラ２０によって第２画像よりも撮影周期Δｔだけ以前に撮影された
画像（即ち、第１画像は第２画像の１世代前の画像）であった。しかし、第２画像は最新
の画像でなくても良い。更に、第１画像は、第２画像の２世代以上前の画像であっても良
い。
【００９９】
　加えて、カメラ２０は、車両１０の車体の前端中央部に固定されていた。しかし、カメ
ラ２０は、車両１０の車室内に固定されていても良い。例えば、カメラ２０は、車室内に
配設されたルームミラー（不図示）に固定されていても良い。
【０１００】
　或いは、カメラ２０は車両１０の車体の後端に固定されても良い。この場合、ＥＣＵ３
０は、車両１０が後進する際に車両１０の左側方及び右側方から接近する物体を特定して
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も良い。
【０１０１】
　ＥＣＵ３０は、車両１０の運転者による操作によって接近物体検出処理がオン状態とな
っており且つ車速Ｖｓが速度閾値Ｖｔｈ以下である場合に接近物体検出条件が成立してい
ると判定していた。しかし、ＥＣＵ３０は、車速Ｖｓに依らず、接近物体検出処理がオン
状態となっていれば接近物体検出条件が成立していると判定しても良い。
【０１０２】
　加えて、ＥＣＵ３０は、図６のステップ６１５にて、ブロックマッチング法によりオプ
ティカルフローベクトルを取得していた。ＥＣＵ３０は、他の方法（例えば、勾配法）に
よりオプティカルフローベクトルを取得しても良い。
【０１０３】
　加えて、ＥＣＵ３０は、図６のステップ６２５にて最頻値を旋回補正値として採用して
いた。しかし、ＥＣＵ３０は、最頻値の代わりに平均値又は中央値を旋回補正値として採
用しても良い。
【符号の説明】
【０１０４】
　車両…１０、カメラ…２０、ＥＣＵ…３０、表示装置…４１、車速センサ…４２。

【図１】 【図２】
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【図５】 【図６】
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