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(57)【要約】
【課題】駐車する際に、駐車位置精度が高く、また、安
全な駐車動作が行える車両周辺監視装置を提供する。
【解決手段】複数のカメラによって自車両１の一部およ
び該自車両１の周辺路面を撮像する撮像手段（例えば、
第１のカメラ４ａ、第２のカメラ４ｂ、第３のカメラ４
ｃ）と、この撮像手段によって撮影された映像を上面視
映像６に変換する上面視映像変換手段と、この上面視映
像変換手段によって変換された上面視映像６を表示する
ディスプレイを備え、上面視映像は、撮像された自車両
１の画像の一部が自車両の概略の形状を表している。
【選択図】図２
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　複数のカメラによって自車両の一部および該自車両の周辺路面を撮像する撮像手段と、
上記撮像手段によって撮影された映像を上面視映像に変換する上面視映像変換手段と、上
記上面視映像変換手段によって変換された上面視映像を表示するディスプレイを備え、
　上記上面視映像は、撮像された自車両の画像の一部が自車両の概略の形状を表している
ことを特徴とする車両周辺監視装置。
【請求項２】
　上記上面視映像は、自車両の側面に備えられたカメラによって撮像された映像と自車両
の前後に備えられたカメラによって撮像された映像の繋ぎ目を、自車両の概略形状の角部
あるいは該角部の近傍を通る斜めの線としたことを特徴とする請求項１に記載の車両周辺
監視装置。
【請求項３】
　上記上面視映像に、自車両の車輪を表す略画を重畳表示したことを特徴とする請求項１
に記載の車両周辺監視装置。
【請求項４】
　操舵角センサを備え、操舵角に応じて車輪を表す略画の向きを変化させることを特徴と
する請求項３に記載の車両周辺監視装置。
【請求項５】
　上記ディスプレイが表示する表示画面は、自車両の右側面に備えられたカメラによって
撮像された自車両の右側前方または右側後方の右側直接視映像を上記上面視映像の右側に
配置して表示し、自車両の左側面に備えられたカメラによって撮像された自車両の左側前
方または左側後方の左側直接視映像を上記上面視映像の左側に配置して表示していること
を特徴とする請求項１に記載の車両周辺監視装置。
【請求項６】
　各カメラで撮像され、上記ディスプレイの表示画面で表示される映像は、映像分離線で
分離されていることを特徴とする請求項１または５に記載の車両周辺監視装置。
【請求項７】
　上記右側直接視映像および上記左側直接視映像は、自車両の右側面あるいは左側面に備
えられたカメラの設置位置下の路面から自車両の前後方向に伸びる直線状の横位置目安線
を表示していることを特徴とする請求項５に記載の車両周辺監視装置。
【請求項８】
　上記右側直接視映像および上記左側直接視映像は、自車両の先端または後端を路面上に
投影した位置に車両端目安マークを表示していることを特徴とする請求項５に記載の車両
周辺監視装置。
【請求項９】
　上記上面視映像は、シフト位置が前進の場合は自車両の表示位置を上面視映像の下方に
、シフト位置が後退の場合は自車両の表示位置を上面視映像の上方に配置したことを特徴
とする請求項１に記載の車両周辺監視装置。
【請求項１０】
　上記上面視映像は、右向きに操舵した場合は自車両の表示位置を左方に、左向きに操舵
した場合は自車両の表示位置を右方に配置したことを特徴とする請求項１に記載の車両周
辺監視装置。
【請求項１１】
　シフト位置が前進の場合は、上記右側直接視映像および上記左側直接視映像には自車両
前方の直接視映像が表示され、シフト位置が後退の場合は、上記右側直接視映像および上
記左側直接視映像には自車両後方の直接視映像が表示されていることを特徴とする請求項
５に記載の車両周辺監視装置。
【請求項１２】
　複数のカメラによって自車両の一部および該自車両の周辺路面を撮像する撮像ステップ
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と、上記撮像ステップにおいて撮影された映像を上面視映像に変換する上面視映像変換ス
テップと、上記上面視映像変換ステップにおいて変換された上面視映像を表示する表示ス
テップを有し、
　上記表示ステップにおいて表示される上記上面視映像は、撮像された自車両の一部が自
車両の概略の形状を表していることを特徴とする車両周辺監視映像表示方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、自動車（車両）が駐車場に駐車する際や峡路ですれ違いする際などのように
正確な運転操作が求められる場合において、運転者の視覚を補助し、自車両の近傍の状況
把握を補助するための車両周辺監視装置および車両周辺監視映像表示方法に関するもので
ある。
【背景技術】
【０００２】
　駐車時の自車両周辺の状況を把握し易くするため、複数のカメラを用いて自車両周辺の
全路面または一部路面を撮影し、画像変換によって、あたかも自車両周辺の路面を上空か
ら見たような画像に変換してディスプレイに表示するシステムがある。
　このような画像変換は、上面視変換と呼ばれている。
　図６は、特開２００５－０３５５４２号公報（特許文献１）に示された従来の車両周辺
監視装置（駐車補助装置）の表示画面の一例である。
　車両内部に搭載されたディスプレイ（図示なし）の表示画面７００は、自車両の後方映
像７００Ａおよび自車両に備えられたカメラ（ＣＣＤカメラ）により撮像した車両周辺の
映像を上面視変換して表示された上面視映像７００Ｂとで構成される。
　なお、後方映像７００Ａは、自車両後方中央に設置された広角カメラで撮影された後方
の直接視映像である。
【０００３】
　図６は、既に駐車している他車１２０と他車１３０の間にバックしながら駐車する際に
ディスプレイの表示画面７００に表示される映像を示しており、例えば、自車両の後方映
像７００Ａには、自車両後方で駐車している他車１２０、自車両の予想軌跡２３０、自車
両の後方に設置されたカメラで撮影された自車両の一部２４０、駐車枠３００などの映像
が表示されている。
　また、車両周辺の映像を上面視変換して表示された上面視映像７００Ｂには、既に駐車
している他車１２０、他車１３０、自車両の位置および大きさを表す自車両の略画２１０
、自車両が駐車する際の経路である駐車経路２２０、自車両が移動する際の予想軌跡２３
０、駐車枠３００などの映像が表示されている。
【０００４】
　このように、特許文献１に示された駐車補助装置は、カメラにより自車両の周辺視界を
撮像し、カメラからの映像に基づいて自車両の周辺画像を表示装置（ディスプレイ）に表
示する駐車補助装置であって、カメラが撮像した映像に基づいて第１視点から見た第１画
像（即ち、後方映像７００Ａ）を作成すると共に、この第１視点とは異なる第２視点から
見た第２画像（即ち、上面視映像７００Ｂ）を作成し、駐車操作時に第１画像および第２
画像を表示装置（ディスプレイ）に表示することにより、運転者が障害物と自車両の相対
位置関係を把握するものである。
【特許文献１】特開２００５－０３５５４２号公報（図１、要約）
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　上述したように、従来の駐車補助装置（即ち、車両周辺監視装置）では、上面視映像７
００Ｂには、自車両位置および自車両の大きさを示す自車両の略画２１０を表示するため
に、自車両の略画２１０に隠されて自車両の本当の端部および自車両端直下近傍の路面を



(4) JP 2008-114691 A 2008.5.22

10

20

30

40

50

視認することが出来なかった。
　また、自車両の略画２１０の位置は、実際の自車両の位置に対して幾らかのずれを生じ
ることが避けられないので、精度の高い駐車動作を行うことが難しかった。
【０００６】
　また、自車両後方中央に設置された広角カメラで撮影された後方の直接視映像である後
方映像７００Ａおよび上面視映像７００Ｂ上に描画された予想軌跡２３０は、実際には乗
車した乗員の重量バランスやサスペンションの具合による誤差等を精密に補正しなければ
誤差の大きいものとなる。
　従って、予想軌跡２３０は、実際には駐車する際の目安にしかならないが、表示画面上
では目立ってしまい、路面が見づらくなるという問題点があった。
【０００７】
　また、従来例において、後方映像７００Ａ上に描かれた予想軌跡２３０は、元々歪みの
大きい映像上に描かれているので、自車両の進路を直感的に理解しずらいという問題点も
あった。
【０００８】
　この発明は、このように問題点を解決するためになされたものであり、自車両の端部直
下近傍の路面まで視認することが可能であり、かつ、すっきりした画面で自車両の進路を
直感的に理解し易い車両周辺監視装置および車両周辺監視映像表示方を得ることを目的と
する。
【課題を解決するための手段】
【０００９】
　この発明に係る車両周辺監視装置は、複数のカメラによって自車両の一部および該自車
両の周辺路面を撮像する撮像手段と、上記撮像手段によって撮影された映像を上面視映像
に変換する上面視映像変換手段と、上記上面視映像変換手段によって変換された上面視映
像を表示するディスプレイを備え、上記上面視映像は、撮像された自車両の画像の一部が
自車両の概略の形状を表しているものである。
【００１０】
　また、この発明に係る車両周辺監視映像表示方法は、複数のカメラによって自車両の一
部および該自車両の周辺路面を撮像する撮像ステップと、上記撮像ステップにおいて撮影
された映像を上面視映像に変換する上面視映像変換ステップと、上記上面視映像変換ステ
ップにおいて変換された上面視映像を表示する表示ステップを有し、上記表示ステップに
おいて表示される上記上面視映像は、撮像された自車両の一部が自車両の概略の形状を表
しているものである。
【発明の効果】
【００１１】
　この発明による車両周辺監視装置あるいは車両周辺監視映像表示方法によれば、路面と
同時に写り込んだ自車両の一部が車両の概略の形状を表すようにしているので、車両の運
転者は自車両の端部および自車両端部直下の周辺の路面まで視認することが可能となり、
駐車位置精度の高い、また、安全な駐車動作を行える。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１２】
　以下、図面に基づいて、本発明の一実施の形態について説明する。
　なお、各図間において、同一符号は同一あるいは相当のものであることを表す。
実施の形態１．
　図１は、この発明の実施の形態１による車両周辺監視装置を用いて、駐車動作を行って
いる時の場面を示す全景図である。
　図１において車両の運転者は、１は自車両、２ａ、２ｂは駐車している他車、３は駐車
枠（即ち、駐車領域を示す線）、４ａは自車両の後部上方に設置された第１のカメラ、４
ｂは自車両１の右側ドアミラーに設置された第２のカメラである。
　なお、左側ドアミラーにも、第３のカメラ４ｃ（図示なし）が設置されている。
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　これらのカメラで撮影された映像は、車両周辺監視装置のコントローラ（図示なし）に
よって「上面視映像」に加工された後、図示しない車両周辺監視装置の表示装置（単に、
ディスプレイとも称す）に表示される。
　なお、５は、表示装置（ディスプレイ）の表示画面である。
【００１３】
　図２は、自車両１内に設置された車両周辺監視装置の表示装置で表示される表示画面の
例を示している。
　図２において、５はディスプレイの表示画面、６は上面視映像である。
　また、７はディスプレイの表示画面５において、上面視映像６の表示に使われなかった
領域であり、上面視映像以外の他の情報（例えば、ナビゲーション画面など）の表示領域
である。
　上面視映像６は、自車両１の後部上方に設置された第１のカメラ４ａから得られた映像
部分６ａと、右側ドアミラーに備えられた第２のカメラ４ｂから得られた映像部分６bと
、左側ドアミラーに備えられた第３のカメラ４ｃ（図示なし）から得られた映像部分６c
とからなる。
　なお、上面視映像６には、第１～第３のカメラによってそれぞれ撮像された自車両の一
部を写した映像９ａ、９ｂ、９ｃが含まれている。
　映像９ａは、自車両の後部上方に設置された第１のカメラ４ａにより撮像された自車両
の後部が写った映像、映像９ｂは、右側ドアミラーに設置された第２のカメラ４ｂにより
撮像された自車両の右側が写った映像、映像９ｃは、右側ドアミラーに設置された第３の
カメラ４ｃより撮像された自車両の左が写った映像である。
【００１４】
　また、３０ａは左側ドアミラーに備えられた第３のカメラ４ｃ（図示なし）によって撮
像された他車２ａの映像、３０ｂは後部に備えられた第１のカメラ４ａによって撮像され
た他車２ａの映像、３０ｃは右側ドアミラーに備えられた第２のカメラ４ｂによって撮像
された他車２ｂの映像、３０ｄは後部に備えられた第１のカメラ４ａによって撮像された
他車２ｂの映像であり、これらの映像は、上面視変換された映像である。
　上面視変換は、路面を上空から見た様にする変換なので、高さの有る物体を上面視変換
すると画像は歪む。
　このため、映像３０ａと映像３０ｂの継ぎ目、および映像３０ｃと映像３０ｄの繋ぎ目
には大きな段差が発生している。これは上面視変換の避けられない欠点である。
　なお、図２においては、映像の継ぎ目には、後述する映像分離線１２が形成されている
場合を示しているので、映像の継ぎ目そのものは表示されていない。
【００１５】
　上面視映像６ａ、６ｂ、６ｃは、自車両映像９ａ、９ｂ、９ｃの端部が、ほぼ上面視映
像上で自車両の長さと幅を表す長方形の自車両概略形状になる様に配置されている。
　即ち、上面視映像６ａ、６ｂ、６ｃの端部によって、自車両の概略の形状を表す輪郭部
が形成されており、容易に自車両の概略の形状を視認することができる。
　これにより、従来の様に自車両を表す略画を描かなくとも自車両の位置および大きさを
確認することができる。
　従来例における自車両の略画では、幾らかの精度誤差を含むことが避けられないので、
これを吸収するために、やや大きめに描く必要があった。
　そのため、自車両端直下近傍の路面を隠してしまうと言う不都合があったが、本実施の
形態によれば、自車両端直下近傍の路面まで視認できる。
【００１６】
　また、自車両の後部を写す映像９ａと自車両の側面を写す映像９ｂ、９ｃの繋ぎ目が、
自車両の概略形状の角部ないしその近傍を通る斜めの線になる様にしたので、路面と自車
両の色合いが近い場合でも自車両の概略形状を把握し易いという効果がある。
　特に、自車両の側面、前面または後面の色合いに差が有る場合に、この効果は著しい。
　また、自車両の側面、前面または後面が同色の場合であっても、通常は光の当たり方に
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よってそれぞれの部分の明るさは異なる。
　従って、映像の継ぎ目を示す斜めの線は確認し易い場合が多く、映像の継ぎ目（斜めの
線）の終端である自車両概略形状の角部を確認し易い。
【００１７】
　また、図２において、８は、上面視映像上に配置された自車両の４つの車輪を表す略画
である。
　即ち、上面視映像６には、自車両１の車輪を表す略画８が重畳表示されている。
　この車輪を表す略画８の向きは、ハンドルの操舵角に応じて動く様になっており、上面
視映像上で自車両の車輪の向きを確認することができる。
　これにより、従来のように自車両の予想軌跡を描かなくとも自車両の動きを直感的に推
定することが可能となり、すっきりした画面を得ることができる。
【００１８】
　以上説明したように、本実施の形態による車両周辺監視装置は、複数のカメラによって
自車両１の一部および該自車両１の周辺路面を撮像する撮像手段（例えば、第１のカメラ
４ａ、第２のカメラ４ｂ、第３のカメラ４ｃ）と、この撮像手段によって撮影された映像
を上面視映像６に変換する上面視映像変換手段と、この上面視映像変換手段によって変換
された上面視映像６を表示するディスプレイを備え、上記上面視映像は、撮像された自車
両１の画像の一部が自車両の概略の形状を表している。
　これにより、車両の運転者は、デススプレイに表示される上面視映像によって自車両の
端部および自車両端部直下の周辺の路面まで視認することが可能となり、駐車位置精度の
高い、また、安全な駐車動作を行える。
【００１９】
　また、本実施の形態による車両周辺監視装置においては、上面視映像６は、自車両１の
側面に備えられたカメラ（例えば、第２のカメラ４ｂ、第３のカメラ４ｃ）によって撮像
された映像と自車両１の前後に備えられたカメラ（例えば、第１のカメラ４ａ、第４のカ
メラ４ｄ）によって撮像された映像の繋ぎ目を、自車両の概略形状の角部あるいは該角部
の近傍を通る斜めの線としている。
　そのため、路面と自車両の色合いが近い場合にも自車両の概略形状をつかみやすい。
　特に、側面と前面、または後面の色合いに差が有る場合にこの効果が著しいが、たとえ
同色の場合であっても、通常は光の当たり方によって、それぞれの部分の明るさは異なる
ので、映像の継ぎ目を確認し易く、その終端である自車両概略形状の角部を確認し易い。
【００２０】
　また、本実施の形態による車両周辺監視装置においては、上面視映像６に、自車両１の
車輪を表す略画８を重畳表示しているので、自車両１の車輪の位置や車輪の向きをイメー
ジとして容易に掴みやすい。
　また、本実施の形態による車両周辺監視装置は、操舵角センサを備え、操舵角に応じて
車輪を表す略画の向きを変化させるので、従来のように予想軌跡を描く場合よりもすっき
りとした画面で、自車両の動きを掴み易い。
【００２１】
実施の形態２．
　図３は、図１と同じ駐車動作を行っている状況において、実施の形態２による車両周辺
監視装置によってディスプレイに表示される表示画面を示す図である。
　図３において、１０ａは上面視映像６の右側に表示された右側のドアミラーに備えられ
た第２のカメラ４ｂ（図示なし）によって撮影された右後方直接視映像、１０ｂは上面視
映像６の左側に表示された左側のドアミラーに備えられた第３のカメラ４ｃ（図示なし）
によって撮影された左後方直接視映像である。
　上面視映像６は、主に自車両近傍の路面を映すためのものなので、遠方の映像は写らず
、高さの有る物体は不自然な写り方をする。
【００２２】
　しかし、これらの右後方直接視映像１０ａおよび左後方の直接視映像１０ｂをディスプ
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レイの表示画面上に配することによって、自然な映像で、より遠い後方の状況を確認する
ことができる。
　なお、ここで言う直接視映像とは、水平画角が概ね６０度以下（３５mmフィルムカメラ
の焦点距離換算で３５mm程度以上）であり、広画角映像においては顕著な画像歪みが目立
たない映像を指す。
【００２３】
　また、前述の実施の形態１では、主として上面視映像６ａ、６ｂ、６ｃを隙間無く繋げ
た場合について説明したが、本実施の形態２では、図３に示す様に、上面視映像６ａ、６
ｂ、６ｃそれぞれ、および後方直接視映像１０ａ、１０ｂとの間の繋ぎ目を、映像分離線
１２で明示した。
　好みにもよるが、上面視映像６ａ、６ｂ、６ｃそれぞれ、および後方直接視映像１０ａ
、１０ｂとの間の繋ぎ目を、映像分離線１２で明示した方が、それぞれの映像の意味を理
解し易い場合も有る。
【００２４】
　以上説明したように、本実施の形態による車両周辺監視装置においては、ディスプレイ
が表示する表示画面５は、自車両１の右側面に備えられたカメラによって撮像された自車
両１の右側前方または右側後方の右側直接視映像（例えば、右後方直接視映像１０ａ）を
上面視映像６の右側に配置して表示し、自車両１の左側面に備えられたカメラによって撮
像された自車両の左側前方または左側後方の左側直接視映像（例えば、左後方直接視映像
１０ｂ）を上面視映像６の左側に配置して表示している。
　このため、ディスプレイの表示画面において上面視映像の画角からは外れる前方または
後方の遠方の状況を、歪みの少ない直接視映像によって確認することができる。
【００２５】
　また、本実施の形態による車両周辺監視装置においては、各カメラで撮像され、ディス
プレイの表示画面５で表示される映像は、映像分離線１２で分離されている。
　このように、本実施の形態では、各映像をソース毎に映像分離線で分離するので、表示
されている映像の意味を理解し易い。
【００２６】
実施の形態３．
　図４は、実施の形態３による車両周辺監視装置を用いて、峡路における車両のすれ違い
動作を行っている場面を示す全景図である。
　図４において、１は自車両、２ｃは対向車、４ｂは自車両１の右側ドアミラーに設置さ
れた第２のカメラ、４ｃは自車両１の左側ドアミラーに設置された第３のカメラである。
　また、自車両１の先端中央にも、第４のカメラ４ｄ（図示なし）が設置されている。
　これらのカメラ（即ち、第２～第４のカメラ）撮影された映像は、車両周辺監視装置の
コントローラ（図示なし）によって上面視映像に加工された後、ディスプレイの表示画面
５に表示される。
【００２７】
　図５は、実施の形態３による車両周辺監視装置のティスプレイによって表示される表示
画面５を示す図である。
　図５に示したディスプレイの表示画面５において、６は上面視映像であって、上面視映
像６は、右側ドアミラーに備えられた第２のカメラ４ｂの映像より得られた部分６bと、
左側ドアミラーに備えられた第３のカメラ４ｃの映像より得られた部分６cと、自車両１
の前部上方に設置された第４のカメラ（図示なし）から得られた部分６ｄとからなる。
　また、図５において、上面視映像６の右側に表示された映像１０ｃは、右側のドアミラ
ーに備えられた第２のカメラ４ｂによって撮影された右前方直接視映像、上面視映像６の
左側に表示された映像１０ｄは、左側のドアミラーに備えられた第２のカメラ４ｃによっ
て撮影された左前方直接視映像である。
【００２８】
　右前方直接視映像１０ｃおよび左方直接視映像１０ｄにおいて、カメラ設置位置の真下
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の路面から自車両の前後方向に伸びる線上には、横位置目安線１５が描画されている。
　そして、横位置目安線１５上において、自車両１の先端を路面上に投影した位置に車両
端目安マーク１６が描画されている。
　横位置目安線１５は、表示画面５のまっすぐ上方に伸びている。
　従って、自車両１が直進する限りにおいては、横位置目安線１５より右側の障害物は、
少なくともドアミラーの長さ分のマージンを残して自車両ボディより外側に有り、ボディ
には接触しないことが明白に分かる。
　このため、従来の様に操舵角に応じて形状の変わる予想軌跡を描画する場合よりも、自
車両側面の横位置と障害物の位置関係を直感的かつ正確に掴むことができる。
　また、車両端目安マーク１６を表示したので、自車両先端または後端の位置が分かり、
対向車が極めて近くまで接近した場合に対向車との距離感を掴みやすい。
【００２９】
　以上説明したように、本実施の形態による車両周辺監視装置においては、右側直接視映
像（例えば、右前方直接視映像１０ｃ）および左側直接視映像（例えば、左前方直接視映
像１０ｄ）は、自車両１の右側面あるいは左側面に備えられたカメラの設置位置下の路面
から自車両の前後方向に伸びる直線状の横位置目安線１５を表示している。
　従って、自車両が直進している場合は、横位置目安線より右側の障害物には接触しない
ことが明白である。このため、自車両側面の横位置を直感的かつ正確に掴みやすい。
【００３０】
　また、本実施の形態による車両周辺監視装置においては、右側直接視映像１０ｃおよび
左側直接視映像１０ｄは、自車両１の先端または後端を路面上に投影した位置に車両端目
安マーク１６を表示している。
　従って、自車両先端または後端の位置を直感的かつ正確に掴むことができる。
【００３１】
その他の実施の形態
　前述の実施の形態２または実施の形態３では、上面視映像６の左右に直接視映像を配し
たが、直接視映像のみを表示しても良い。
　また、実施の形態１～実施の形態３では、左右のドアミラーに設けられたカメラと前後
部に設けられたカメラを用いたが、車両の他の場所に備えられたカメラを使っても良く、
同様の効果を発揮する。
　また、実施の形態１～実施の形態３では、１つのディスプレイ上に全ての映像を表示し
たが、複数のディスプレイに分けて表示しても良い。
【００３２】
　また、シフト位置により表示を変える手段を備え、シフト位置が前進の場合は、実施の
形態３の様に自車両の表示位置を上面視映像の下方に表示すると共に前方の直接視映像を
表示し、シフト位置が後退の場合は、実施の形態２の様に自車両の表示位置を上面視映像
の上方になる様に配置すると共に後方の直接視映像を表示する様にしても良い。
　即ち、上面視映像は、シフト位置が前進の場合は自車両の表示位置を上面視映像の下方
に、シフト位置が後退の場合は自車両の表示位置を上面視映像の上方に配置して表示して
もよい。
　これにより、上面視映像において、シフト位置が前進の場合は、自車両の表示位置を下
方に移動して前方の視野を広くし、シフト位置が後退の場合は、自車両の表示位置を上方
に移動して後方の視野を広でき、運転に必要な領域の視野を大きく表示できる。
【００３３】
　また、右向きに操舵した場合は自車両の表示位置を上面視映像の左方に、左向きに操舵
した場合は自車両の表示位置を上面視映像の右方になる様に配置する様にしても良い。
　これにより、右向きあるいは左向きに操舵しても、自車両の操舵方向の視野を広くする
ことが可能となり、上面視映像において運転に必要な領域の視野を大きく表示できる。
　また、上面視映像、直接視映像は、必ずしも縦横比が現実に即している必要はなく、横
幅の狭いディスプレイに広い領域を表示したい場合は横方向に圧縮して表示しても良い。
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　また、シフト位置が前進の場合は、右側直接視映像および左側直接視映像には自車両前
方の直接視映像が表示され、シフト位置が後退の場合は、右側直接視映像および左側直接
視映像には自車両後方の直接視映像が表示されるようにしてもよい。
　これにより、運転状況に応じて必要な映像を得られる。
【産業上の利用可能性】
【００３４】
　この発明は、駐車する際に、駐車位置精度が高く、また、安全な駐車動作が行える車両
周辺監視装置の実現に有用である。
【図面の簡単な説明】
【００３５】
【図１】この発明による車両周辺監視装置を用いて駐車動作を行っている時の場面を示す
図である。
【図２】実施の形態１による車両周辺監視装置の表示装置に表示される表示画面の例を示
す図である。
【図３】実施の形態２による車両周辺監視装置の表示装置に表示される表示画面の例を示
す図である。
【図４】実施の形態３による車両周辺監視装置を用いて、峡路における車両のすれ違い動
作を行っている場面を示す図である。
【図５】実施の形態３による車両周辺監視装置の表示装置に表示される表示画面の例を示
す図である。
【図６】従来の車両周辺監視装置における表示画面の一例を示す図である。
【符号の説明】
【００３６】
　　１　自車両　　　　　　　　　　　　　２ａ、２ｂ　他車
　　３　駐車枠　　　　　　　　　　　　　４ａ～４ｄ　カメラ
　　５　表示図面　　　　　　　　　　６、６ａ、６ｃ　上面視映像
　　８　車輪略画　　　　　　　　　　　　９ａ～９ｃ　自車両画像
　１０ａ～１０ｄ　直接視映像　　　　　　　　　１２　映像分離線
　１５　横位置目安線　　　　　　　　　　　　　１６　車両端目安マーク
　３０ａ～１０ｄ　他車画像
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