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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　可動式のリフレクタ（４）に固定された光源（３）を有する車両のヘッドランプの向き
を制御する装置であって、
　車両に取り付けられ、車両の前方の道路を記録するカメラ（９）と、
　カメラ（９）に接続され、少なくとも１つまたは２つの画像を処理し、車両の前方にお
ける道路風景の水平線を決定し、道路風景における特定点を認識する画像処理ユニット（
８）と、
　道路風景内に特定光点を発生する特定点発生装置（７）と
　ヘッドランプのリフレクタに取り付けられた光源が発生するビームの特定点が、道路風
景の該特定点と一致するまで、ヘッドランプを調節する装置（５）と
を備えていることを特徴とする装置。
【請求項２】
　特定点発生装置（７）は、リフレクタ（４）に取り付けられていることを特徴とする、
請求項１に記載の装置。
【請求項３】
　特定点発生装置（７）は、レーザビーム源であることを特徴とする、請求項１または２
に記載の装置。
【請求項４】
　特定点発生装置（７）は、赤外線ダイオードまたはVC SELダイオードであることを特徴
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とする、請求項１または２に記載の装置。
【請求項５】
　カメラ（９）は、赤外線カメラであることを特徴とする、請求項１～４のいずれかに記
載の装置。
【請求項６】
　車両のヘッドランプの向きを制御する方法において、次の段階を含んでいることを特徴
とする方法。
　－車両前方の道路の画像を記録する。
　－道路の少なくとも１つの画像を処理し、処理画像を生成する。
　－処理画像から、道路の水平線（ＨＬ）を設定する。
　－水平線（ＨＬ）から所定の距離（Ｄ）だけ離れた特定点（Ｐ）を、道路上に設定する
。
　－ヘッドランプにより発生された特定点が、上述の特定点と合致するまで、ヘッ　ドラ
ンプの向きを調節する。
【請求項７】
　ヘッドランプにより発生されたビームは、道路に照射されるビームとは異なっているこ
とを特徴とする、請求項６に記載の方法。
【請求項８】
　画像処理段階は、処理画像を生成するために、少なくとも２つの画像を処理することを
含んでいることを特徴とする、請求項６または７に記載の方法。
【請求項９】
　２つの画像を処理する段階は、一方から他方を減算することを含んでいることを特徴と
する、請求項８に記載の方法。
【請求項１０】
　２つの画像を処理する段階は、減算後に得られた画像に対し、しきい値処理を行うこと
を含んでいることを特徴とする、請求項９に記載の方法。
【請求項１１】
　水平線を設定する段階は、処理画像に投射線を設定し、投射線から水平線を設定するこ
とを含んでいることを特徴とする、請求項６～１０のいずれかに記載の方法。
【請求項１２】
　距離（Ｄ）は、一定であることを特徴とする、請求項６～１１のいずれかに記載の方法
。
【請求項１３】
　距離（Ｄ）は、カメラのフレームライン数と対応していることを特徴とする、請求項６
～１２のいずれかに記載の方法。
【請求項１４】
　水平線を、投射線及びビームの寸法に基づいて推定することを特徴とする、請求項６～
１３のいずれかに記載の方法。
【請求項１５】
　モータにより駆動される可動式のリフレクタとリフレクタに固定された光源とを備える
車両のヘッドランプにおいて、ヘッドランプの向きを、請求項１～５のいずれかに記載の
制御装置により制御するようにしたヘッドランプ。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、車両の姿勢にかかわらず、道路を一定に照射する車両のヘッドランプの向き
を制御する装置に関する。また、本発明は、この制御装置を実現する方法にも関する。
【０００２】
　本発明は、例えば自動車または大型車両のような路上走行車の分野に関する。特に、本
発明は、車両により道路に照射されるビームの分野に関する。
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【背景技術】
【０００３】
　道路を走行する全ての車両は、夜間または悪天候時に用いられる道路照明装置を備えて
いる。従来、自動車には２種類の照明が取り付けられている。「ハイビーム」は、長距離
に亘って道路全体を照射し、「ロービーム」は、対向車の運転者を幻惑させないように、
近距離で道路を照射する。ハイビームは、水平線に向かってビームを照射するハイビーム
ヘッドライトにより照射される。ロービームは、「コードライト」と呼ばれるロービーム
ヘッドライトにより照射され、それは、６０～８０メートルの可視範囲である下行ビーム
を照射する。
【０００４】
　ロービームの場合、垂直面でヘッドランプの向きを調節することにより、照射範囲が設
定される。従来、ロービームヘッドランプにより発生されるビームの向きは、光学装置の
製造業者による指導に基づいて、専門家、特に車両の整備工により調節される。ビームの
方位角は、製造業者によりラジアン百分率で与えられる。ビームの方位角は、標準位置で
車両に設定される。車両の「標準位置」とは、車両のシャーシが道路とおおむね平行、す
なわち、車両のシャーシと水平面とが平行となる位置のことである。この場合、車両の姿
勢は水平である。
【０００５】
　しかし、車両の姿勢を、操作条件（加速、減速等）に関連して、及び車両の負荷に関連
して変更させることは公知である。車両が重負荷であると、車両の後部が低くなり、車両
の前部が高くなる。従って、車両は道路とは平行ではなくなり、「ノーズアップ」となる
。この場合、車両のロービームヘッドランプのビームは、道路ではなく、水平線の方向を
照射する。そのため、対向車の運転者は幻惑させられる。
【０００６】
　また、車両を制動すると、車両の前方が道路へ向かって下傾する。従って、車両は道路
と平行ではなくなり、「ノーズダウン」となる。この場合、ロービームヘッドランプのビ
ームは、車両のすぐ前方の道路を照射し、運転者は、道路状況を正しく視認することがで
きなくなる。
【０００７】
　従って、車両の姿勢が平らでない時、すなわち、車両がノーズアップまたはノーズダウ
ンしている時には、標準位置における自動車のロービームヘッドランプを正しく初期調節
することはできない。
【０００８】
　この欠点を解消するために、シャーシに自動修正装置を取り付けた車両がある。この自
動修正装置は、車両の前車軸及び後車軸に取り付けられ、車輪とシャーシとの間の車両の
負荷による高低差を測定するセンサを備えている。この自動修正装置には、小型コンピュ
ータが組み込まれ、これにより、車両の姿勢を判断し、ヘッドランプの方向を設定する小
型モータに情報を送るようになっている。
【０００９】
　しかし、この装置は、多くの欠点がある。例えば、センサは、車輪に近接した場所、す
なわち、車両製造中に、人間またはロボットが容易にアクセスできないような位置に取り
付けられている。従って、車両の製造時にセンサを取り付ける作業には、高い精度が求め
られ、時間及びコストが大となる。また、取り付けられたセンサは、水はね、チッピング
の緩み、及び、道路上に存在するその他の要素に曝される。センサの電気的接続、及びセ
ンサ自体は、上述した影響に耐えうるように頑強でなくてはならない。
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【００１０】
　本発明の目的は、上述した欠点を解消することである。そのため、本発明は、カメラに
基づいて、また、車両の姿勢に関連するビームの特定点を参照して、ヘッドライトの向き



(4) JP 4557537 B2 2010.10.6

10

20

30

40

50

を制御する装置を提案している。
【００１１】
　この装置は、車両にカメラを取り付けたり、車両にすでに取り付けられているカメラを
用いて、車両の前方の道路を記録する。その後、画像処理ユニットが、少なくとも１つま
たは２つの画像を処理し、車両の前方における風景の水平線を決定する。この水平線から
、風景における特定点を認識し、ヘッドランプのリフレクタに取り付けられた光源が発生
するビームの特定点が風景の特定点と一致するまで、ヘッドランプを調節するようになっ
ている。
【課題を解決するための手段】
【００１２】
　より詳しく言うと、本発明は、可動式のリフレクタに固定された光源を有する車両のヘ
ッドランプの向きを制御する装置において、車両に取り付けられたカメラと、カメラに接
続された画像処理ユニットと、特定点を発生する装置とを備えていることを特徴としてい
る。
【００１３】
　また、本発明は、車両のヘッドランプの向きを制御する方法において、次の段階を含む
ことを特徴としている。
　－車両前方の道路の画像を連続して記録する。
　－道路の少なくとも１つの画像を処理し、処理画像を生成させる。
　－処理画像から、道路の水平線（ＨＬ）を設定する。
　－水平線（ＨＬ）から所定の距離（Ｄ）だけ離れた特定点（Ｐ）を、道路上に設定する
。
　－ランプにより発生された特定点が、上述した特定点に合致するまで、ヘッドランプの
向きを調節する。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１４】
　図１は、本発明による方向制御装置を有する車両のロービームヘッドランプを示してい
る。詳しく言うと、図１は、レンズ（２）（図示しないレンズのような光学部材と関連す
るランプ密封ガラス）と、可動支持部に取り付けられた光源（３）とを備えるヘッドラン
プ（１）を示している。可動支持部は、ヘッドランプ（１）のリフレクタ（４）である。
リフレクタ（４）は、ボールジョイントのような回転装置（６）を有するモータ（５）に
より駆動される。
【００１５】
　ヘッドランプ（１）の内側にある矢印は、リフレクタ（４）、特にリフレクタ（４）と
一体化された光源（３）の回転方向を示している。光源（３）は、車両のヘッドランプの
通常の光源である。
【００１６】
　同様に、リフレクタ（４）、レンズ（２）、モータ（５）及び回転装置（６）は、車両
のロービームヘッドランプにおいて用いられている従来のものである。
【００１７】
　また、リフレクタ（４）には、後述するように、ビームの特定点を発生する光源である
第２の光源（７）が設けられている。光源（３）と同様に、ビームの特定点発生装置であ
る光源（７）は、リフレクタ（４）と一体化されている。従って、光源（７）を、リフレ
クタ（４）及び光源（３）とともに傾斜させることができる。
【００１８】
　画像処理ユニット（８）からの情報に基づいて、モータ（５）により、光源（７）を傾
斜させることができる。画像処理ユニット（８）は、車両前方の道路状況を連続して記録
するカメラ（９）に接続されている。カメラ（９）を、車両の内側または外側のいずれに
設けても、本発明の範囲に含まれる。
【００１９】
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　本発明によれば、進路監視のような他の機能を実行させるために、車両にすでに取り付
けられているカメラを用いることもできる。カメラ（９）は、夜間でも撮影しうるもので
あるのが好ましく、例えば赤外線カメラである。
【００２０】
　カメラ（９）により記録された画像のいくつかは、画像処理ユニット（８）に伝送され
る。後述するように、画像処理ユニット（８）は、少なくとも２つの画像を処理し、道路
の水平線を決定する。この水平線から、画像処理ユニット（８）は、照射すべき特定点を
決定し、それにより、リフレクタ（４）に対する角度的な位置を決定する。この角度的な
位置情報は、リフレクタ（４）の位置を変更するモータ（５）に伝送される。
【００２１】
　図１に示す実施例では、画像処理ユニット（８）は、マイクロコンピュータを備えてい
る。マイクロコンピュータは、特定点の位置、及びリフレクタ（４）に対する移動を設定
する。
【００２２】
　本発明の他の実施例では、車両自体のコンピュータにより、特定点等が決定される。画
像処理ユニット（８）はコンピュータに接続され、コンピュータはモータ（５）に接続さ
れている。
【００２３】
　図１は、光源（３）とは異なるビームの特定点を発生する光源（７）を示している。し
かし、これら２つの光源（３）（７）を組み合わせることもできる。その場合、ビームの
特定点は、光源（３）の一部により発生される。ビームの特定点は、ヘッドランプの照射
機能により発生される。
【００２４】
　例えば、螢光型のダイオードを有するヘッドランプの場合、ダイオードの１つは、ビー
ムの特定点として用いられる。この場合、ダイオードにより発生されるビームは変調され
、参照点として用いられる。
【００２５】
　他の例として、光源（３）により発生されたビームを変調し、例えば、それにより、カ
メラ（９）により用いられるフラッシュを発生させることができる。
【００２６】
　以下、ビームの特定点について説明する。特定点は、例えば処理された画像上の点に向
かって集光する明るい平行線のような他の形状に置き換えることができる。
【００２７】
　カメラ（９）により記録された画像の処理方法を、例示的な画像を用いて詳述する。図
２Ａ～図２Ｄは、例示的な道路状況を示しており、本発明による処理の異なる段階を示し
ている。
【００２８】
　図２Ａは、カメラ（９）により記録された画像の一例を示している。図２Ａの画像は、
カメラ（９）により記録された自然画像、すなわち処理前の画像である。
【００２９】
　図２Ｂは、図２Ａの画像が、画像処理ユニット（８）により処理された後の画像を示し
ている。本発明の実施例では、次のような処理が行われる。
【００３０】
　カメラ（９）により記録された道路状況の少なくとも２つの自然画像が、画像処理ユニ
ット（８）に伝送される。これらの画像は２つの連続した画像である。
【００３１】
　画像処理ユニット（８）は、自然画像を比較する。本発明による処理方法においては、
この比較により、一方から他方が減算される。この減算により、一定領域、すなわち、第
１の画像と第２の画像とで、同一の領域が認識される。換言すると、２つの自然画像の減
算により得られた画像は、移動した領域、すなわち、車両速度に関連する領域、及び全て
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の要素を表している。
【００３２】
　次に、画像処理ユニット（８）は、減算により得られた画像に対して、しきい値処理を
行う。しきい値処理は、画像から全ての灰色を除去し、グレースケールに基づいて、白色
または黒色に置き換える。このようにして、図２Ｂに示す画像が得られる。
【００３３】
　本発明の他の実施例では、１つの画像は、画像の各画素または全画素に対する数学的変
換により処理される。数学的変換は、例えばハフ（Hough）変換である。
【００３４】
　本発明による処理方法では、次に、画像を検査し、投射線及び投射線の収束点を認識す
る。投射線は、水平線で一致する。このようにして、道路の水平線が設定される。
【００３５】
　図２Ｃにおいて、（Ｌ１）（Ｌ２）は、画像の投射線である。これら２つの投射線（Ｌ
１）（Ｌ２）は、水平線上の収束点（Ｈ）で一致する。収束点（Ｈ）は、水平であり、点
（Ｈ）を通過する水平線（ＨＬ）の位置を設定するのに用いられる。
【００３６】
　図２Ｄは、投射線（Ｌ１）（Ｌ２）及び収束点（Ｈ）の略図である。図２Ｄは、画像処
理により実際に得られる画像ではなく、発明を容易に理解できるようにするための図であ
る。図２Ｄは、図２Ｃにおける画像に記録された主要な要素を示しており、本発明による
残りの処理で用いられる。
【００３７】
　水平線（ＨＬ）が設定されると、特定点が位置する距離（Ｄ）が設定される。この特定
点は、ヘッドランプのビームに永続的に存在する参照点となる。特定点の位置において、
車両の姿勢にかかわらず、道路とビームとの間の角度は、おおむね一定である。
【００３８】
　より詳しく言うと、特定点の位置は、水平点（Ｈ）から一定の距離（Ｄ）だけ離れて位
置していなければならない。そのため、水平線（ＨＬ）は始点となる。この水平線（ＨＬ
）、より正確には、収束点（Ｈ）から下側に距離（Ｄ）だけ移動することにより、特定点
（Ｐ）の位置が設定される。
【００３９】
　距離（Ｄ）は、所定の一定数のカメラのフレームラインの数と対応している。
【００４０】
　リフレクタ（４）の位置が調節され、特定点発生装置である光源（７）により発生され
るビームが、特定点（Ｐ）に位置する。ヘッドランプ（１）の光源（３）は、リフレクタ
（４）と一体とされ、そのビームは、特定点（Ｐ）に自動的に向けられる。
【００４１】
　図２Ｃ及び図２Ｄにおいて、特定点（Ｐ）は、小円で示されている。特定点（Ｐ）は、
光源（７）により発生されたビームにより形成されている。特定点のビームは、レーザビ
ーム、赤外線ダイオードまたはVC SELダイオードによるものである。
【００４２】
　特定点を、暗闇でも見える明るいビームを発生する他の照明装置により発生させてもよ
い。
【００４３】
　カメラにより、すなわち、カメラにより即座に記録された画像にビームを置くことによ
り、画像処理ユニット（８）により設定された位置にビームが置かれたか否かが照合され
る。
【００４４】
　上述した本発明による処理方法により、車両の姿勢にかかわらず、無限大に対して一定
の距離で面内に保つことができる。このようにして、車両のヘッドランプは、道路に対す
る照射ビーム角度を一定とする。
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【００４５】
　この処理方法を、図２Ａ～図２Ｄに示す比較的平坦な道路に適用できる。また、谷底や
丘の頂上のような場合にも同様に適用できる。このような場合、本発明の処理方法は、上
述した平坦な道路と同様に適用される。
【００４６】
　図３は、車両が谷底にある場合を示している。この場合、前述した図２Ｄのように線図
で示してある。図３は、車両が谷底に位置し、丘または山を登ろうとしている場合を示し
ている。点線（Ｃ）の下側に位置する領域は、谷底の道路の一部を示し、投射線（Ｌ３）
（Ｌ４）を形成している。
【００４７】
　点線（Ｃ）において、投射線（Ｌ３）（Ｌ４）は折れ曲がり、初めの投射線に対して傾
斜している。投射線の折れ曲がり点は、道路が登り坂になっていること、すなわち、谷底
の道路の平坦部に対して傾斜した道路となっていることを示している。
【００４８】
　図３からわかるように、折れ曲がった投射線に関係なく、水平線（ＨＬ）は、図２と同
様に設定される。水平線（ＨＬ）が設定されると、水平線（ＨＬ）の下側で、距離（Ｄ）
だけ離れた特定点（Ｐ）の位置を設定できる。
【００４９】
　図４は、車両が丘の頂上にある場合を示している。この場合、車両は、丘の頂上にあり
、道路の平坦部または下り坂を進行しようとしている。図４からわかるように、丘の道路
の投射線（Ｌ５）（Ｌ６）、すなわち、点線（Ｃ）の下側にある投射線は、点線（Ｃ）に
おいて折れ曲がっている。前述したように、投射線（Ｌ５）（Ｌ６）は、点線（Ｃ）の上
側に位置する水平線（ＬＨ）上で一致し、特定点（Ｐ）の位置は、水平線（ＨＬ）の下側
で、かつ、それから距離（Ｄ）だけ離れて設定される。
【００５０】
　車両が移動する道路の状態にかかわりなく、平坦または傾斜している投射線を参照して
、水平線を常に設定することができる。水平線が設定されると、特定点の位置が設定され
る。
【００５１】
　図３及び図４において、車両のヘッドランプの照射範囲を、楕円で示してある。道路の
形状に基づいて、ヘッドランプの照射範囲は異なるが、道路に対するビームの照射角度は
一定に保たれている。このように、本発明により、道路形状の変化に対応することができ
る。
【００５２】
　図５は、車両が特定の状況にある場合を示している。この状況では、自車の前方を、比
較的大きな大型車が走行している。図５は、このような状況において、処理後に得られた
画像を示している。この場合、大型車は、道路状況の画像の記録を妨害している。また、
処理後に得られた画像は、投射線（Ｌ７）（Ｌ８）の一部のみを含んでいる。しかし、大
型車と自車との間で検出された投射線の一部により、投射線の残りの部分を推定し、推定
された投射線を用いて、水平線（ＨＬ）を設定することができる。
【００５３】
　変形として、水平線（ＨＬ）を、推定された投射線（Ｌ７）（Ｌ８）に関連して、また
は、特定点のビームの寸法を考慮して設定することができる。
【００５４】
　このようにして、画像を実際に合うように修正できる。推定により得られたデータは、
上述のようにして得られたものよりも正確ではない。しかし、特定点のビームの衝撃寸法
に関連して、大型車の存在によるエラーを決定することができる。
【００５５】
　上述した本発明の制御装置を、カメラの有無に関係なく、全ての車両に取り付けること
ができる。特に、夜間用の赤外線カメラを有する車両に取り付けることができる。
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【００５６】
　同様に、本発明の制御装置を、搭載型コンピュータを有する車両に取り付けることがで
きる。画像処理ユニットを、搭載型コンピュータと一体とすることができる。この場合に
は、搭載型コンピュータに適切なソフトウェアを組み込むことだけが必要となり、カメラ
により記録された画像を用いた画像処理が容易となり、また、ヘッドランプのリフレクタ
を駆動するモータを容易に制御できるようになる。
【００５７】
　制御装置のコストは、製造業者にとって実質的に無視できるものとなる。一方、マイク
ロコンピュタを有するか、または有しない画像処理ユニットを、車両に付け加えることが
できる。
【００５８】
　また、本発明の装置を、ＧＰＳやマッピング装置と関連させ、地面レベルにおける垂直
方向の変化を設定し、ヘッドランプを所望の設定に制御できるようにすることができる。
【図面の簡単な説明】
【００５９】
【図１】本発明による制御装置を有する車両のヘッドランプの図である。
【図２】図２Ａは、車両の前方にある道路のサンプル画像を示す図である。図２Ｂは、画
像処理後の図２Ａの画像を示す図である。図２Ｃは、水平線、距離（Ｄ）及び特定点が記
された、図２Ｂの画像を示す図である。図２Ｄは、処理を実行する主要な要素を示す図２
Ｃの画像の線図である。
【図３】本発明による処理が実行される特定の場合を示す図である。
【図４】本発明による処理が実行される特定の場合を示す図である。
【図５】本発明による処理が実行される特定の場合を示す図である。
【符号の説明】
【００６０】
１　　　ヘッドランプ
２　　　レンズ
３　　　光源
４　　　リフレクタ
５　　　モータ
６　　　回転装置
７　　　光源（特定点発生装置）
８　　　画像処理ユニット
９　　　カメラ
Ｄ　　　距離
Ｃ　　　点線
Ｈ　　　収束点
Ｌ１、Ｌ２、Ｌ３、Ｌ４、Ｌ５、Ｌ６、Ｌ７、Ｌ８　投射線
ＬＨ　　水平線
Ｐ　　　特定点
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