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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　自車両の後輪の少なくとも一部を含む車両側方及び車両後方の所定領域を撮像する撮像
手段と、
　自車両が旋回走行するか否かを判別する旋回判別手段と、
　前記旋回判別手段により自車両が旋回走行しないと判別される場合、前記撮像手段によ
り撮像された前記所定領域に含まれる第１領域の画像を表示手段に表示し、前記旋回判別
手段により自車両が旋回走行すると判別される場合、前記撮像手段により撮像された前記
所定領域に含まれ、前記第１領域と異なる第２領域の画像であって、前記第１領域の画像
よりも運転者が前記後輪の状況を視認しやすい第２領域の画像を前記表示手段に表示する
表示制御手段と、を備えることを特徴とする、
　車両用画像表示装置。
【請求項２】
　前記表示制御手段は、前記撮像手段により撮像された前記所定領域のうち前記第２領域
として含める範囲を前記第１領域として含める範囲に比して拡大することを特徴とする、
　請求項１記載の車両用画像表示装置。
【請求項３】
　前記表示制御手段は、前記第２領域に含める前記後輪が占める範囲を、前記第１領域に
含める前記後輪が占める範囲に比して大きくすることを特徴とする、
　請求項１記載の車両用画像表示装置。
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【請求項４】
　前記第２領域は、前記後輪と走行路との接地位置を少なくとも含むことを特徴とする、
　請求項１乃至３の何れか一項記載の車両用画像表示装置。
【請求項５】
　前記撮像手段により撮像された前記所定領域のうち前記第１領域として含める範囲は、
前記第２領域として含める範囲の全てを含むことを特徴とする、
　請求項１乃至４の何れか一項記載の車両用画像表示装置。
【請求項６】
　前記旋回判別手段は、方向指示器が作動され、かつ、自車速が所定車速以下である又は
操舵角が所定操舵角以上である場合に、自車両が旋回走行すると判別し、また、方向指示
器が作動されず、又は、自車速が前記所定車速を超えかつ操舵角が前記所定操舵角未満で
ある場合に、自車両が旋回走行しないと判別すると共に、
　前記表示制御手段は、前記旋回判別手段により自車両が旋回しないと判別する状態から
自車両が旋回走行すると判別する状態へ移行した場合に、前記表示手段に表示する画像を
、前記第１領域の画像から前記第２領域の画像へ変更することを特徴とする、
　請求項１乃至５の何れか一項記載の車両用画像表示装置。
【請求項７】
　前記表示制御手段は、前記旋回判別手段により自車両が旋回走行すると判別する状態か
ら自車両が旋回しないと判別する状態へ移行した場合に、前記表示手段に表示する画像を
、前記第２領域の画像から前記第１領域の画像へ変更することを特徴とする、
　請求項６記載の車両用画像表示装置。
【請求項８】
　前記表示制御手段は、前記表示手段に表示する画像を前記第１領域の画像と前記第２領
域の画像との間で所定時間をかけて変更することを特徴とする、
　請求項６又は７記載の車両用画像表示装置。
【請求項９】
　前記第１領域の画像と前記第２領域の画像とは、互いに同じ縦横比に設定されることを
特徴とする、
　請求項１乃至８の何れか一項記載の車両用画像表示装置。
【請求項１０】
　前記撮像手段は、自車両の車体左右それぞれに設けられ、
　前記表示制御手段は、車体左右それぞれの前記撮像手段により撮像された前記所定領域
の全部又は一部をそれぞれ画像として前記表示手段に表示すると共に、前記旋回判別手段
により自車両が旋回走行すると判別される場合、自車両が旋回走行する側に対応した前記
撮像手段により撮像された前記所定領域に含まれる前記第２領域の画像と、自車両が旋回
走行する反対側に対応した前記撮像手段により撮像された前記所定領域に含まれる前記第
１領域の画像と、を前記表示手段に表示することを特徴とする、
　請求項１乃至９の何れか一項記載の車両用画像表示装置。
【請求項１１】
　撮像手段と、旋回判別手段と、表示制御手段と、を備える車両用画像表示装置により実
行される車両用画像表示方法であって、
　前記旋回判別手段が、自車両が旋回走行するか否かを判別する第１のステップと、
　前記表示制御手段が、前記第１のステップにおいて自車両が旋回走行しないと判別され
る場合、前記撮像手段により撮像された自車両の後輪の少なくとも一部を含む車両側方及
び車両後方の所定領域に含まれる第１領域の画像を表示手段に表示し、前記第１のステッ
プにおいて自車両が旋回走行すると判別される場合、前記撮像手段により撮像された前記
所定領域に含まれ、前記第１領域と異なる第２領域の画像であって、前記第１領域の画像
よりも運転者が前記後輪の状況を視認しやすい第２領域の画像を前記表示手段に表示する
第２のステップと、を備えることを特徴とする、
　車両用画像表示方法。
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【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、車両用画像表示装置及び車両用画像表示方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来、車両の側方及び車両後方の領域をカメラで撮像し、その撮像画像をディスプレイ
に表示する電子ミラーシステムが知られている（例えば、特許文献１参照）。このシステ
ムは、車体左右それぞれに設けられたカメラと、車室内の運転者が運転席に着座した状態
で視認し易い位置に設置されたディスプレイと、を備えている。このシステムにおいて、
車体左右それぞれのカメラで撮像された画像は、ディスプレイに表示される。従って、か
かるシステムによれば、ディスプレイに映し出された車両側方や車両後方を運転者に視認
させることができるので、物理的・光学的なサイドミラーに代えて、ディスプレイを用い
た電子ミラーを実現することができる。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２００９－８３６１８号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　ところで、上記の如き電子ミラーシステムにおいても、交差点などでの右左折に伴う車
両旋回時は、自車両の旋回内側の後輪が縁石に乗り上げ或いは側溝に落ちるのを避けるた
め、運転者が後輪と走行路との接地位置を含む箇所を電子ミラーを介して視認できること
が好ましい。しかしながら、上記した特許文献１記載のシステムでは、ディスプレイに画
像として表示する領域が、カメラの撮像した領域のうちで変化せず、予め定められたもの
（例えば、全部）に固定されている。
【０００５】
　このため、上記した特許文献１記載のシステムでは、ディスプレイに表示される領域が
後輪と走行路との接地位置を十分に含んでいない状態で固定されるものであると、車両旋
回時に運転者がディスプレイを視認しても後輪と走行路との接地位置を十分に確認するこ
とが困難となる可能性がある。一方、ディスプレイに表示される領域が後輪と走行路との
接地位置を十分に含んだ状態で固定されるものであると、ディスプレイの画像上で車両後
方の占める範囲が小さくなる或いは車両側後方の映像が映らなくなるので、運転者が自車
両の側後方に位置する物体を確認し難くなるおそれがある。
【０００６】
　本発明は、上述の点に鑑みてなされたものであり、車両旋回時に車両側後方の視認性を
損ねることなく車両後輪の状況を運転者に視認させ易くした車両用画像表示装置及び車両
用画像表示方法を提供する。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　本発明の一態様に係る車両用画像表示装置は、
　自車両の後輪の少なくとも一部を含む車両側方及び車両後方の所定領域を撮像する撮像
手段と、
　自車両が旋回走行するか否かを判別する旋回判別手段と、
　前記旋回判別手段により自車両が旋回走行しないと判別される場合、前記撮像手段によ
り撮像された前記所定領域に含まれる第１領域の画像を表示手段に表示し、前記旋回判別
手段により自車両が旋回走行すると判別される場合、前記撮像手段により撮像された前記
所定領域に含まれ、前記第１領域と異なる第２領域の画像であって、前記第１領域の画像
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よりも運転者が前記後輪の状況を視認しやすい第２領域の画像を前記表示手段に表示する
表示制御手段と、を備える。
 
【０００８】
　また、本発明の一態様に係る車両用画像表示方法は、
　撮像手段と、旋回判別手段と、表示制御手段と、を備える車両用画像表示装置により実
行される車両用画像表示方法であって、
　前記旋回判別手段が、自車両が旋回走行するか否かを判別する第１のステップと、
　前記表示制御手段が、前記第１のステップにおいて自車両が旋回走行しないと判別され
る場合、前記撮像手段により撮像された自車両の後輪の少なくとも一部を含む車両側方及
び車両後方の所定領域に含まれる第１領域の画像を表示手段に表示し、前記第１のステッ
プにおいて自車両が旋回走行すると判別される場合、前記撮像手段により撮像された前記
所定領域に含まれ、前記第１領域と異なる第２領域の画像であって、前記第１領域の画像
よりも運転者が前記後輪の状況を視認しやすい第２領域の画像を前記表示手段に表示する
第２のステップと、を備える。
 
【発明の効果】
【０００９】
　本発明によれば、車両旋回時に車両側後方の視認性を損ねることなく車両後輪の状況を
運転者に視認させ易くすることができる。
【図面の簡単な説明】
【００１０】
【図１】本発明の一実施例である車両用画像表示装置の構成図である。
【図２】本実施例の車両用画像表示装置において実行される制御ルーチンの一例のフロー
チャートである。
【図３】本実施例の車両用画像表示装置において撮像手段が撮像することにより得られる
映像の一例を表した図である。
【図４】本実施例の車両用画像表示装置において車両非旋回時に表示手段に表示される画
像の一例を表した図である。
【図５】本実施例の車両用画像表示装置において車両旋回時に表示手段に表示される画像
の一例を表した図である。
【発明を実施するための形態】
【００１１】
　以下、図面を用いて、本発明に係る車両用画像表示装置及び車両用画像表示方法の具体
的な実施の形態について説明する。
【００１２】
　図１は、本発明の一実施例である車両用画像表示装置１０の構成図を示す。本実施例の
車両用画像表示装置１０は、車両に搭載された、その車両の側方及び後方の領域（特に、
その車両の運転者にとって死角となる領域）を画像として表示する装置である。車両用画
像表示装置１０は、車体側面に取り付けられる物理的・光学的なドアミラーに代えて設け
られる電子ミラーシステムである。
【００１３】
　図１に示す如く、車両用画像表示装置１０は、２つのカメラ１２，１４を備えている。
カメラ１２は、自車両の車体外側の左側面に取り付けられている。また、カメラ１４は、
自車両の車体外側の右側面に取り付けられている。尚、カメラ１２，１４はそれぞれ、車
体外側側面から側方に突出するように設置された可傾型ステイに取り付けられていてもよ
い。以下、カメラ１２を左側カメラ１２と、また、カメラ１４を右側カメラ１４と、それ
ぞれ称す。左側カメラ１２及び右側カメラ１４は共に、予め定められたピクセルで撮像す
るデジタルカメラである。
【００１４】
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　左側カメラ１２は、取り付けられたステイから車体後方かつ斜め下方に指向されており
、特に運転席に着座する車両運転者にとって死角となる位置を含めた車体の左側方及び左
後方（すなわち、左側後方）の所定領域を撮像することが可能である。左側カメラ１２の
撮像する領域は、左後輪の少なくとも一部及びその左後輪と走行路との接地位置並びに左
後方を含むものである。
【００１５】
　また、右側カメラ１４は、取り付けられたステイから車体後方かつ斜め下方に指向され
ており、特に運転席に着座する車両運転者にとって死角となる位置を含めた車体の右側方
及び右後方（すなわち、右側後方）の所定領域を撮像することが可能である。右側カメラ
１４の撮像する領域は、右後輪の少なくとも一部及びその右後輪と走行路との接地位置並
びに右後方を含むものである。
【００１６】
　左側カメラ１２は、マイクロコンピュータを主体に構成された映像処理部１６を有して
いる。また、右側カメラ１４は、マイクロコンピュータを主体に構成された映像処理部１
８を有している。すなわち、左側カメラ１２及び右側カメラ１４は共に、映像処理部１６
，１８を内蔵する映像処理一体型カメラである。映像処理部１６，１８は、カメラ１２，
１４の撮像した領域の映像情報を、後に詳述する如く処理する。
【００１７】
　車両用画像表示装置１０は、また、２つのディスプレイ２０，２２を備えている。ディ
スプレイ２０，２２は、車室内の、運転席に着座する運転者が視認し易い位置に設置され
ている。ディスプレイ２０は、車室内の左側（例えば、左側のＡピラーやウィンドー内）
に配設されている。また、ディスプレイ２２は、車室内の右側（例えば、右側のＡピラー
やウィンドー内）に配設されている。以下、ディスプレイ２０を左側ディスプレイ２０と
、また、ディスプレイ２２を右側ディスプレイ２２と、それぞれ称す。
【００１８】
　上記の左側ディスプレイ２０は、上記の左側カメラ１２に内蔵された映像処理部１６に
接続されている。映像処理部１６が映像処理した左側カメラ１２による映像情報は、左側
ディスプレイ２０に供給される。また、上記の右側ディスプレイ２２は、上記の右側カメ
ラ１４に内蔵された映像処理部１８に接続されている。映像処理部１８が映像処理した右
側カメラ１４による映像情報は、右側ディスプレイ２２に供給される。
【００１９】
　すなわち、映像処理部１６は、左側カメラ１２による映像情報を映像処理した後、その
左側カメラ１２による映像情報を左側ディスプレイ２０に供給する。左側ディスプレイ２
０は、映像処理部１６から映像情報が供給された場合にその映像を画像として表示する。
また、映像処理部１８は、右側カメラ１４による映像情報を映像処理した後、その右側カ
メラ１４による映像情報を右側ディスプレイ２２に供給する。右側ディスプレイ２２は、
映像処理部１８から映像情報が供給された場合にその映像を画像として表示する。
【００２０】
　車両用画像表示装置１０は、また、方向指示器２４、車速センサ２６、操舵角センサ２
８、及びシフトポジションセンサ３０を備えている。方向指示器２４、車速センサ２６、
操舵角センサ２８、及びシフトポジションセンサ３０はそれぞれ、車載ＬＡＮ（Local Ar
ea Network；例えば、ＣＡＮ（Controller Area Network））３２を介して、カメラ１２
，１４及びディスプレイ２０，２２に接続されている。
【００２１】
　カメラ１２，１４、ディスプレイ２０，２２、方向指示器２４、車速センサ２６、操舵
角センサ２８、及びシフトポジションセンサ３０はそれぞれ、車載ＬＡＮ３２に対応した
プロトコルでデータの送受信を行う機能を有している。尚、方向指示器２４、車速センサ
２６、操舵角センサ２８、又はシフトポジションセンサ３０は、車載ＬＡＮ３２に対応し
たプロトコルでデータの送受信を行う機能を有する電子制御ユニット（ＥＣＵ）に接続さ
れるものであってもよい。
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【００２２】
　方向指示器２４は、自車両の進行方向を予め外部に知らせるウィンカーランプを点滅さ
せるためのものであって、車体左側のウィンカーランプを点滅させるための左側オン状態
、車体右側のウィンカーランプを点滅させるための右側オン状態、及び両ウィンカーラン
プを消灯させるためのオフ状態の何れかに維持される。方向指示器２４は、ステアリング
ハンドル近傍に配設されており、運転者により操作される。方向指示器２４の状態を示す
情報は、カメラ１２，１４の映像処理部１６，１８に供給される。映像処理部１６，１８
はそれぞれ、方向指示器２４の状態に基づいて、何れのウィンカーランプを点滅させるべ
き状況にあるか或いは消灯させるべき状況にあるかを判定する。
【００２３】
　車速センサ２６は、自車両の速度に応じた信号を出力するセンサである。車速センサ２
６の出力信号は、カメラ１２，１４の映像処理部１６，１８に供給される。映像処理部１
６，１８はそれぞれ、車速センサ２６の出力信号に基づいて、自車両の速度Ｖを検出する
。
【００２４】
　操舵角センサ２８は、自車両の操舵角に応じた信号を出力するセンサである。操舵角セ
ンサ２８は、ステアリングハンドル近傍に配設されている。操舵角センサ２８の出力信号
は、カメラ１２，１４の映像処理部１６，１８に供給される。映像処理部１６，１８はそ
れぞれ、操舵角センサ２８の出力信号に基づいて、自車両の操舵角θ及び操舵方向を検出
する。
【００２５】
　シフトポジションセンサ３０は、運転者の操作するシフトレバーのシフト位置に応じた
信号を出力するセンサである。シフトポジションセンサ３０の出力信号は、カメラ１２，
１４の映像処理部１６，１８に供給される。映像処理部１６，１８はそれぞれ、シフトポ
ジションセンサ３０の出力信号に基づいて、シフトレバーのシフト位置を検出する。
【００２６】
　次に、図２～図５を参照して、本実施例の車両用画像表示装置１０の動作について説明
する。
【００２７】
　図２は、本実施例の車両用画像表示装置１０においてＥＣＵ１６が実行する制御ルーチ
ンの一例のフローチャートを示す。図３は、本実施例の車両用画像表示装置１０において
カメラ１２，１４（具体的には、左側カメラ１２）が撮像することにより得られる映像の
一例を表した図を示す。図４は、本実施例の車両用画像表示装置１０において車両非旋回
時にディスプレイ２０，２２（具体的には、左側ディスプレイ２０）に表示される画像の
一例を表した図を示す。また、図５は、本実施例の車両用画像表示装置１０において車両
旋回時にディスプレイ２０，２２（具体的には、左側ディスプレイ２０）に表示される画
像の一例を表した図を示す。
【００２８】
　本実施例において、車両のアクセサリスイッチ又はイグニションスイッチがオンになる
と、カメラ１２，１４、及びディスプレイ２０，２２が電源供給されて作動し始める。カ
メラ１２，１４はそれぞれ、電源供給による作動開始後、車体の側後方の所定領域を撮像
する。カメラ１２，１４の映像処理部１６，１８はそれぞれ、作動開始後、自カメラ１２
，１４の撮像した領域の映像情報をそれぞれ映像処理し、その得られる映像を画像として
ディスプレイ２０，２２に表示させる。
【００２９】
　具体的には、映像処理部１６，１８はそれぞれ、作動開始後、イグニションスイッチが
オンでありかつシフトポジションセンサ３０の出力に基づくシフト位置が"後退"を示すリ
バース（Ｒ）ポジション以外（例えば、"駐車"を示すＰポジションや"運転"を示すＤレン
ジなど）であるか否かを判別する（ステップ１００）。この判別は、イグニションスイッ
チがオンでありかつシフト位置がＲポジション以外であると判別されるまで繰り返し実行
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される。
【００３０】
　映像処理部１６，１８はそれぞれ、上記ステップ１００においてイグニションスイッチ
がオンでありかつシフトポジションセンサ３０の出力信号に基づくシフト位置がＲポジシ
ョン以外であると判別した場合は、対応のカメラ１２，１４が撮像した全領域のうち一部
の領域の映像を対応のディスプレイ２０，２２に表示させる（ステップ１０２）。
【００３１】
　具体的には、映像処理部１６，１８はそれぞれ、まず、カメラ１２，１４から供給され
たそのカメラ１２，１４が撮像した全領域（図３に示す領域Ｓ０）の映像から、その全領
域Ｓ０の一部である予め定められた位置にある領域（図３に示す領域Ｓ１）の映像を切り
出して抽出する。そして、この全領域Ｓ０のうちから切り出した領域Ｓ１の映像を通常画
像として対応のディスプレイ２０，２２に表示させる。
【００３２】
　尚、上記の如く切り出して抽出する領域Ｓ１は、自車両の後方及び後輪の少なくとも一
部を含むものである。この領域Ｓ１は、図３に示す如く、カメラ１２，１４が撮像した全
領域Ｓ０のうちで、カメラ位置により近い道路や大部分の後輪（尚、後輪を図３において
ＳＴで示す。）が映る下部に余地を残すために、自車両からより遠い道路や後輪の一部が
映る上部に位置する一部に限定される。また、この領域Ｓ１は、ディスプレイ２０，２２
の画面サイズに合わせた所定の縦横比（すなわち、横寸法と縦寸法との比）に設定される
。
【００３３】
　映像処理部１６，１８はそれぞれ、上記の如く領域Ｓ１の映像を通常画像としてディス
プレイ２０，２２に表示させると、以後、まず、方向指示器２４の状態が対応のウィンカ
ーランプを点滅させるべきオン状態であるか否かを判別する（ステップ１０４）。すなわ
ち、左側カメラ１２の映像処理部１６は、方向指示器２４の状態が車体左側のウィンカー
ランプを点滅させるべきオン状態であるか否かを判別する。右側カメラ１４の映像処理部
１８は、方向指示器２４の状態が車体右側のウィンカーランプを点滅させるべきオン状態
であるか否かを判別する。これらの判別は、方向指示器２４の状態がオン状態であると判
別されるまで繰り返し実行される。
【００３４】
　映像処理部１６，１８はそれぞれ、上記ステップ１０４において方向指示器２４の状態
がオン状態であると判別した場合は、次に、車速センサ２６の出力信号に基づく車速Ｖが
所定車速Ｖ０以下である又は操舵角センサ２８の出力信号に基づく操舵角θが所定操舵角
θ０以上であるか否かを判別する（ステップ１０６）。この判別は、車速Ｖが所定車速Ｖ
０以下である又は操舵角θが所定操舵角θ０以上であると判別されるまで繰り返し実行さ
れる。
【００３５】
　尚、上記の所定車速Ｖ０は、交差点などで右左折に伴う車両旋回時に運転者にディスプ
レイ２０，２２を介して後輪における走行路との接地位置近傍を認識させる必要性が高い
と判断される最大の車速であり、例えば２０ｋｍ／ｈなどに設定されている。また、上記
の所定操舵角θ０は、交差点などで右左折に伴う車両旋回時に運転者にディスプレイ２０
，２２を介して後輪における走行路との接地位置近傍を認識させる必要性が高いと判断さ
れる最小の操舵角であり、例えばステアリングハンドルが中立状態から９０°回転操作さ
れたことに相当する操舵角に設定されている。
【００３６】
　映像処理部１６，１８は、上記ステップ１０６においてＶ≧Ｖ０が成立する又はθ≦θ
０が成立すると判別した場合、対応のカメラ１２，１４が車両旋回に伴う車両進行側（旋
回内側）のカメラであるときは、その対応のカメラ１２，１４が撮像した全領域Ｓ０のう
ち全部又は一部の領域の映像を対応のディスプレイ２０，２２に表示させる（ステップ１
０８）。
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【００３７】
　具体的には、旋回内側のカメラ１２，１４に対しては、映像処理部１６，１８は、まず
、その旋回内側のカメラ１２，１４から供給された全領域Ｓ０の映像から、その全領域Ｓ
０の全部又は一部である予め定められた位置にある領域（図３に示す領域Ｓ２）の映像を
切り出して抽出する。そして、この全領域Ｓ０のうちから切り出した領域Ｓ２の映像を旋
回時画像として対応のディスプレイ２０，２２に表示させる。
【００３８】
　尚、上記の如く切り出して抽出する旋回時画像としての領域Ｓ２は、上記した通常画像
としての領域Ｓ１に比して自車両の運転者がディスプレイ２０，２２に映し出される画像
を見て自車両の後輪の状況を視認し易くなるように設定される。具体的には、この領域Ｓ
２は、カメラ１２，１４が撮像した全領域Ｓ０のうち、上記した領域Ｓ１に比して拡大さ
れる。
【００３９】
　上記の領域Ｓ２は、自車両の後方並びに後輪の少なくとも一部及びその後輪と走行路と
の接地位置を含むものである。この領域Ｓ２は、旋回内側のカメラ１２，１４が撮像した
全領域Ｓ０のうちその領域Ｓ０のすべてであってもよいが、図３に示す如く、そのカメラ
１２，１４が撮像した全領域Ｓ０のうちで、自車両からより遠い道路や後輪の一部が映る
上部、及び、自車両により近い道路や大部分の後輪（尚、後輪を図３においてＳＴで示す
。）が映る下部の双方を含む位置に設定される。すなわち、この領域Ｓ２は、少なくとも
上記の領域Ｓ１のすべてを含みその領域Ｓ１に比して大きなものに設定される。また、こ
の領域Ｓ２は、ディスプレイ２０，２２の画面サイズに合わせた所定の縦横比に設定され
、上記の領域Ｓ１の縦横比と同じ縦横比を有する。
【００４０】
　かかる映像処理部１６，１８による映像処理が行われると、旋回内側に対応するディス
プレイ２０，２２に表示される映像のみが領域Ｓ１の通常画像から領域Ｓ２の旋回時画像
へ変更される。尚、映像処理部１６，１８は、上記ステップ１０８において旋回内側のデ
ィスプレイ２０，２２に表示させる映像を領域Ｓ１の通常画像から領域Ｓ２の旋回時画像
へ変更する際、その通常画像と旋回時画像との間の映像変更を、モーフィングなどの電子
的ズーミング手法を用いて所定時間（例えば、１秒や２秒など）をかけて行う。
【００４１】
　尚、映像処理部１８，１６は、上記ステップ１０６においてＶ≧Ｖ０が成立する又はθ
≦θ０が成立すると判別した場合、対応のカメラ１４，１２が車両旋回に伴う車両進行側
とは反対側（旋回外側）のカメラであるときは、そのカメラ１４，１２が撮像した全領域
Ｓ０の映像から一部を切り出した領域Ｓ１が映る通常画像の、旋回外側に対応するディス
プレイ２２，２０への表示を継続させる。
【００４２】
　映像処理部１６，１８は、上記の如く領域Ｓ２の映像を旋回時画像として旋回内側のデ
ィスプレイ２０，２２に表示させると、以後、方向指示器２４の状態が対応のウィンカー
ランプを消灯させるべき状態である、又は、車速センサ２６の出力信号に基づく車速Ｖが
所定車速Ｖ０を超えかつ操舵角センサ２８の出力信号に基づく操舵角θが所定操舵角θ０
未満であるか否かを判別する（ステップ１１０）。この判別は、方向指示器２４の状態が
対応のウィンカーランプを消灯させるべき状態にある、又は、車速Ｖが所定車速Ｖ０を超
えかつ操舵角θが所定操舵角θ０未満であると判別されるまで繰り返し実行される。
【００４３】
　映像処理部１６，１８は、上記ステップ１１０において方向指示器２４の状態が対応の
ウィンカーランプを消灯させるべき状態にある、又は、車速Ｖが所定車速Ｖ０を超えかつ
操舵角θが所定操舵角θ０未満であると判別した場合は、旋回内側の対応のディスプレイ
２０，２２への旋回時画像の表示を解除させる（ステップ１１２）。
【００４４】
　かかる映像処理部１６，１８による映像処理が行われると、旋回内側のディスプレイ２
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０，２２に表示される映像が領域Ｓ２の旋回時画像から領域Ｓ１の通常画像へ変更される
ことで、両ディスプレイ２０，２２に表示される映像が共に領域Ｓ１の通常画像となる。
尚、映像処理部１６，１８は、上記ステップ１１２において旋回内側のディスプレイ２０
，２２に表示させる映像を領域Ｓ２の旋回時画像から領域Ｓ１の通常画像へ変更する際、
その旋回時画像と通常画像との間の映像変更を、モーフィングなどの電子的ズーミング手
法を用いて所定時間（例えば、１秒や２秒など）をかけて行う。
【００４５】
　このように、本実施例の車両用画像表示装置１０においては、車両非旋回時は、ディス
プレイ２０，２２に画像として表示する領域を全領域Ｓ０のうち領域Ｓ１に設定する。一
方、車両旋回時は、旋回外側のディスプレイ２２，２０については画像として表示する領
域を全領域Ｓ０のうち領域Ｓ１に維持しつつ、旋回内側のディスプレイ２０，２２につい
ては画像として表示する領域を全領域Ｓ０のうち領域Ｓ２に設定する。特に、車両旋回時
、旋回内側のディスプレイ２０，２２に画像として表示する領域を車両非旋回時の領域Ｓ
１から領域Ｓ２へ変更して、旋回内側のディスプレイ２０，２２に表示する画像を領域Ｓ
１の通常画像から領域Ｓ２の旋回時画像へ変更する。
【００４６】
　上記の如く、領域Ｓ１は、自車両の後方及び後輪の少なくとも一部を含むものであって
、カメラ１２，１４が撮像した全領域Ｓ０のうち、自車両からより遠い道路や後輪ＳＴの
一部が映る上部に限定される。一方、領域Ｓ２は、自車両の後方並びに後輪の少なくとも
一部及びその後輪と走行路との接地位置を含むものであって、カメラ１２，１４が撮像し
た全領域Ｓ０のうち、自車両からより遠い道路や後輪の一部が映る上部及び自車両により
近い道路や大部分の後輪ＳＴが映る下部の双方を含む。
【００４７】
　従って、車両旋回時は、カメラ１２，１４が撮像した全領域Ｓ０のうち、旋回内側のデ
ィスプレイ２０，２２に表示する旋回時画像として含める範囲を、車両非旋回時のディス
プレイ２０，２２や旋回外側のディスプレイ２２，２０に表示する通常画像として含める
範囲に比して拡大することができ、旋回時画像を通常画像に比して運転者がディスプレイ
２０，２２に映し出される画像を見て自車両の後輪の状況を視認し易くなるように設定す
ることができる。
【００４８】
　かかる構成においては、カメラ１２，１４が撮像した全領域Ｓ０のうち、車両旋回時に
旋回内側のディスプレイ２０，２２に旋回時画像として表示する領域Ｓ２に含める旋回内
側の後輪が占める範囲が、車両非旋回時にディスプレイ２０，２２に通常画像として表示
する領域Ｓ１に含める後輪が占める範囲に比して大きい。すなわち、全領域Ｓ０において
後輪が映る範囲のうちで領域Ｓ２において後輪が映る範囲が領域Ｓ１において後輪が映る
範囲に比して大きい。このため、車両旋回時に、旋回内側のディスプレイ２０，２２に自
車両の旋回内側の後輪と走行路との接地位置やその接地位置近傍を確実に映すことができ
るので、運転者に旋回内側の後輪の状況を視認させ易くすることができる。
【００４９】
　また、上記の如く、領域Ｓ２は、領域Ｓ１のすべてを含んだその領域Ｓ１に比して拡大
されたものである。このため、上記の構成においては、車両旋回時に、旋回内側のディス
プレイ２０，２２に旋回時画像として表示する領域Ｓ２に含まれる車両後方の占める範囲
が車両非旋回時のものに比して小さくなる或いは車両後方が全く映らなくなるのを回避す
ることができるので、自車両の側後方から接近物がある場合に運転者にとってその接近物
を視認させ易い状態に維持することができる。
【００５０】
　従って、本実施例の車両用画像表示装置１０によれば、車両旋回時に、自車両の側後方
の領域の表示範囲を狭めることなく旋回内側の後輪と走行路との接地位置やその接地位置
近傍の領域の表示範囲を十分に確保することができるので、自車両の側後方の視認性を損
ねることなく旋回内側の後輪の状況を運転者に視認させ易くすることができる。このため
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、本実施例によれば、車両旋回時に、車両非旋回時と同様の安全走行を確保しつつ、運転
者に対して旋回内側の後輪が縁石に乗り上げ或いは側溝に脱輪するのを避けるように仕向
けることができる。
【００５１】
　尚、本実施例においては、車両旋回時、旋回内側のディスプレイ２０，２２に画像とし
て表示する領域のみを領域Ｓ１から領域Ｓ２へ変更する一方、旋回外側のディスプレイ２
２，２０に画像として表示する領域を領域Ｓ１に維持する。車両旋回時は、運転者が車両
を運転するうえでは車体の旋回内側の状況が重要である。従って、本実施例によれば、車
両旋回に伴うディスプレイ２０，２２に表示する領域の変更を必要十分な旋回内側のディ
スプレイ２０，２２のみに限定することができる。
【００５２】
　また、本実施例においては、車両旋回時での旋回内側のディスプレイ２０，２２に画像
として表示する領域の、領域Ｓ１から領域Ｓ２への変更が、方向指示器２４の状態がオン
状態でありかつ操舵角θが大きいことで自車両が旋回していると判別されるタイミングで
行われるが、更に、方向指示器２４の状態がオン状態でありかつ車速Ｖが低速であるタイ
ミングでも行われる。
【００５３】
　方向指示器２４の状態がオン状態でありかつ車速Ｖが低速であれば、車両が将来的に右
左折して旋回走行する可能性が高く、旋回走行すると予測される。このため、本実施例に
よれば、旋回内側のディスプレイ２０，２２での上記した領域Ｓ１から領域Ｓ２への領域
変更が自車両が旋回走行する直前のタイミングで開始されるので、運転者に旋回内側のデ
ィスプレイ２０，２２を介して旋回内側の後輪と走行路との接地位置やその接地位置近傍
を視認させるのを、旋回直前となる早めのタイミングで開始させることができる。
【００５４】
　また、本実施例においては、車両旋回時に旋回内側のディスプレイ２０，２２に画像と
して表示する領域Ｓ２が車両非旋回時の領域Ｓ１に比して拡大された後、方向指示器２４
の状態がオフ状態となり又は操舵角θが小さくなりかつ車速Ｖが高速になることでその旋
回が終了したと判別されるときは、旋回内側のディスプレイ２０，２２における領域Ｓ２
の旋回時画像の表示が解除され、そのディスプレイ２０，２２における表示が領域Ｓ１の
通常画像に戻る。このため、本実施例によれば、自車両の旋回終了後は運転者に左右のデ
ィスプレイ２０，２２を介して通常画像を提供することができるので、通常どおり安全走
行を確保することができる。
【００５５】
　また、本実施例においては、ディスプレイ２０，２２に表示する画像が領域Ｓ１の通常
画像から領域Ｓ２の旋回時画像へ変更される際（すなわち、通常画像から旋回時画像へ変
更される際及び逆に旋回時画像から通常画像へ変更される際）、その変更がモーフィング
などの電子的ズーミング手法を用いて所定時間をかけて行われる。このため、本実施例に
よれば、ディスプレイ２０，２２における表示が領域Ｓ１の通常画像と領域Ｓ２の旋回時
画像との間で急変されるのを回避することができ、その表示変更が運転者に違和感を与え
るのを防止することができる。
【００５６】
　また、本実施例においては、ディスプレイ２０，２２に画像として表示される領域Ｓ１
及び領域Ｓ２は、互いに同じ縦横比に設定される。この場合、ディスプレイ２０，２２に
画像として表示される領域が領域Ｓ１と領域Ｓ２との間で変更される際、そのディスプレ
イ２０，２２に画像として表示される領域の縦横比が変化するのは回避される。このため
、本実施例によれば、車両が旋回する際やその旋回が解除される際に、運転者がディスプ
レイ２０，２２を見たときの画像中における距離感を容易に維持することができ、ディス
プレイ２０，２２に表示される領域の変更が運転者に違和感を与えるのを防止することが
できる。
【００５７】
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　尚、上記の実施例においては、カメラ１２，１４が特許請求の範囲に記載した「撮像手
段」に、ＥＣＵ１６が図２に示すルーチン中ステップ１０４，１０６，１１０の処理を実
行することが特許請求の範囲に記載した「旋回判別手段」及び「第１のステップ」に、領
域Ｓ１の通常画像が特許請求の範囲に記載した「非旋回時画像」に、領域Ｓ２の旋回時画
像が特許請求の範囲に記載した「旋回時画像」に、ディスプレイ２０，２２が特許請求の
範囲に記載した「表示手段」に、ＥＣＵ１６がステップ１０８，１１２の処理を実行する
ことが特許請求の範囲に記載した「表示制御手段」及び「第３のステップ」に、ＥＣＵ１
６が領域Ｓ２の旋回時画像を領域Ｓ１の通常画像に比して運転者が自車両の後輪の状況を
視認し易くなるように設定することが特許請求の範囲に記載した「画像設定手段」及び「
第２のステップ」に、それぞれ相当している。
【００５８】
　ところで、上記の実施例においては、車両が旋回しているか否かを判別するのに、方向
指示器２４の状態や操舵角センサ２８の出力に基づく操舵角θを用いることとしている。
しかし、本発明はこれに限定されるものではなく、そのパラメータに加えて或いはそのパ
ラメータに代えて、ナビゲーションシステムにおける自車両の位置がナビ経路上で右左折
する交差点などに到達したか否かの判別結果を用いることとしてもよい。
【００５９】
　また、上記の実施例においては、ディスプレイ２０，２２を車室内の左側及び右側に配
設することとした。しかし、本発明はこれに限定されるものではなく、インストルメント
パネル内のメータやマルチインフォメーションディスプレイをディスプレイ２０，２２と
して用いることとしてもよい。
【００６０】
　また、上記の実施例においては、カメラ１２，１４を映像処理部１６，１８を内蔵する
映像処理一体型カメラとした。しかし、本発明はこれに限定されるものではなく、カメラ
１２，１４の外部にマイクロコンピュータを主体に構成された映像処理部を設けることと
してもよい。この場合、左側カメラ１２による映像情報と右側カメラ１４による映像情報
とを別々の映像処理部で処理することとしてもよいし、また、共通の映像処理部で処理す
ることとしてもよい。
【００６１】
　更に、上記の実施例においては、カメラ１２，１４が撮像した全領域Ｓ０のうち、車両
旋回時に旋回内側のディスプレイ２０，２２に画像として表示する領域Ｓ２を、旋回外側
のディスプレイ２２，２０や車両非旋回時にディスプレイ２０，２２に画像として表示す
る領域Ｓ１のすべてを含めつつその領域Ｓ１に比して拡大することにより、旋回時画像を
通常画像に比して自車両の運転者がディスプレイ２０，２２に映し出される画像を見て自
車両の後輪の状況を視認し易くなるように設定することとしている。
【００６２】
　しかし、本発明はこれに限定されるものではなく、旋回時画像を通常画像に比して自車
両の運転者がディスプレイ２０，２２に映し出される画像を見て自車両の後輪の状況を視
認し易くなるように設定する手段として、他の手法を用いることとしてもよい。例えば、
ディスプレイ２０，２２に旋回時画像として表示する領域Ｓ２を、全領域Ｓ０のうちで通
常画像として表示する領域Ｓ１に比して拡大することなく、その全領域Ｓ０のうちでその
領域Ｓ１に対して位置変更すること（すなわち、その全領域Ｓ０のうちから切り出して抽
出する領域の位置を車両旋回時と車両非旋回時とで変更すること）としてもよい。また、
車両旋回時にディスプレイ２０，２２に画像として表示する領域Ｓ２自体を、全領域Ｓ０
のうちで車両非旋回時にディスプレイ２０，２２に画像として表示する領域Ｓ１に比して
拡大することなく、かつ、その領域Ｓ１に対して位置変更することなく、その領域Ｓ２に
含まれる旋回内側の後輪が占める範囲のみを、その領域Ｓ１に含まれる後輪が占める範囲
に比して拡大表示することとしてもよい。これらの変形例においても、車両旋回時に、旋
回内側のディスプレイ２０，２２に自車両の旋回内側の後輪と走行路との接地位置やその
接地位置近傍を確実に映すことができるので、運転者に旋回内側の後輪の状況を視認させ
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易くすることができる。
【符号の説明】
【００６３】
　１０　車両用画像表示装置
　１２，１４　カメラ
　１６　電子制御ユニット（ＥＣＵ）
　２０，２２　ディスプレイ
　２４　方向指示器
　２６　車速センサ
　２８　操舵角センサ
　３０　シフトポジションセンサ

【図１】 【図２】



(13) JP 6020507 B2 2016.11.2

【図３】

【図４】

【図５】



(14) JP 6020507 B2 2016.11.2

10

フロントページの続き

(56)参考文献  特開２００８－２９６７８９（ＪＰ，Ａ）　　　
              特開２０１４－０２７３５３（ＪＰ，Ａ）　　　
              特開２０１２－１４０１０６（ＪＰ，Ａ）　　　
              特開２００６－２９０１３４（ＪＰ，Ａ）　　　

(58)調査した分野(Int.Cl.，ＤＢ名)
              Ｂ６０Ｒ　　　１／００　　　　
              Ｂ６０Ｒ　　２１／００　　　　
              Ｈ０４Ｎ　　　７／１８　　　　


	biblio-graphic-data
	claims
	description
	drawings
	overflow

