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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両の側方向に検出波を発信すると共に反射波を受信し、検出波の発信から反射信号の
受信までの遅れ時間から、側方に存在する物体までの距離を算出する距離検出手段と、該
距離検出手段によって検出された車両から物体までの距離に基づいて駐車スペースの有無
を判定する判定手段を有する駐車スペース検出装置において、
　車両の走行速度を検出する車速検出手段と、
　前記検出波の発信時間間隔における車両の移動距離が所定の距離以下となるように車両
の走行速度を制御する車速制御手段を備え、
　前記距離検出手段は、前記算出距離に応じて、検出波の発信時間間隔を制御する発信周
期制御部を備えることを特徴とする駐車スペース検出装置。
【請求項２】
　車両の側方向に検出波を発信すると共に反射波を受信し、検出波の発信から反射信号の
受信までの遅れ時間から、側方に存在する物体までの距離を算出する距離検出手段と、該
距離検出手段によって検出された車両から物体までの距離に基づいて駐車スペースの有無
を判定する判定手段を有する駐車スペース検出装置において、
　車両の走行速度を検出する車速検出手段と、
　前記検出波の発信時間間隔における車両の移動距離が所定の距離以下となるように車両
の走行速度を制御する車速制御手段を備え、
　前記距離検出手段は、前記算出距離に応じて、検出波の発信出力を制御する発信強度制
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御部を備えることを特徴とする駐車スペース検出装置。
【請求項３】
　車両の側方向に検出波を発信すると共に反射波を受信し、検出波の発信から反射信号の
受信までの遅れ時間から、側方に存在する物体までの距離を算出する距離検出手段と、該
距離検出手段によって検出された車両から物体までの距離に基づいて駐車スペースの有無
を判定する判定手段を有する駐車スペース検出装置において、
　車両の走行速度を検出する車速検出手段と、
　前記検出波の発信時間間隔における車両の移動距離が所定の距離以下となるように車両
の走行速度を制御する車速制御手段を備え、
　前記距離検出手段は、前記算出距離に応じて、検出波の発信時間間隔を制御する発信周
期制御部と検出波の発信出力を制御する発信強度制御部とを備えることを特徴とする駐車
スペース検出装置。
【請求項４】
　前記発信周期制御部は、前記算出距離が短いほど、前記発信時間間隔を短く設定するこ
とを特徴とする請求項１または３記載の駐車スペース検出装置。
【請求項５】
前記発信強度制御部は、前記算出距離が短いほど、前記発信出力を弱く設定することを特
徴とする請求項２または３記載の駐車スペース検出装置。
【請求項６】
　前記車速制御手段は、前記検出波の発信時間間隔における車両の移動距離がほぼ一定の
距離となるように車両の走行速度を制御することを特徴とする請求項１乃至請求項５のう
ちの何れか一項に記載の駐車スペース検出装置。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】
本発明は、駐車スペース検出装置に関するものであり、特に距離検出センサが検出波を発
信してその反射波の時間遅れから駐車中の車や壁までの距離を求め、駐車スペースを検出
する駐車スペース検出装置に関する。
【０００２】
【従来の技術】
駐車場などで車両を駐車する場合、横列駐車では駐車したい位置の両側に、縦列駐車では
駐車したい位置の前後に、すでに他の車両が駐車していたり、一方の側が壁や柱であった
りすることがよくある。
このような駐車スペースが十分あるかどうかの判断を支援する装置として、超音波センサ
を車両の側部に設け、車両が低速で走行中、超音波を側方に発信し他車両などからの反射
信号を受けるまでの時間差から距離を測定し、また、車両進行方向の走行距離を計算し、
その結果から駐車スペースの有無を検出する駐車スペース検出装置が知られている（特開
２００１－１２２０５９号公報参照）。
【０００３】
このような駐車スペース検出装置においては、超音波センサから側方に発信する検出波の
パルス発信間隔が、障害物の座標位置（車両走行方向をＸ座標、横方向をＹ座標とすると
Ｘ座標位置）を測定する精度に影響することから、極力短い時間間隔つまり短周期とする
ことが望ましい。しかし、超音波センサの場合、空気中の伝播速度が電磁波に比して遅い
。従って、障害物が遠くにある場合、パルス波発信から反射波受信までの時間がかかり、
パルス波発信周期内に収まらず距離が測定できない可能性がある。また、遠方の障害物を
検出するためには、発信波の出力を増大して反射信号を強くする必要がある。しかし、自
車両の近傍に障害物がある場合では、発信出力が強過ぎると多重反射の信号を検出するこ
とによって障害物との距離が正確に検出できない可能性がある。
【０００４】
【発明が解決しようとする課題】
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本発明は、上記の問題点を解決するために、自車両から近傍および遠方の障害物との距離
を精度良く測定することによって、駐車スペースの検出精度を向上できる駐車スペース検
出装置を提供することを目的とする。
【０００５】
【課題を解決するための手段】
　このため本発明は、車両の側方向に検出波を発信すると共に反射波を受信し、検出波の
発信から反射信号の受信までの遅れ時間から、側方に存在する物体までの距離を算出する
距離検出手段と、該距離検出手段によって検出された車両から物体までの距離に基づいて
駐車スペースの有無を判定する判定手段を有する駐車スペース検出装置において、車両の
走行速度を検出する車速検出手段と、検出波の発信時間間隔における車両の移動距離が所
定の距離以下となるように車両の走行速度を制御する車速制御手段を備え、前記距離検出
手段は、前記算出距離に応じて検出波の発信時間間隔を制御する発信周期制御部、または
前記算出距離に応じて検出波の発信出力を制御する発信強度制御部を備えるものとした。
【０００６】
【発明の効果】
　本発明では、検出波の発信から反射信号の受信までの遅れ時間から物体までの距離を算
出し、その算出距離に応じて、前記距離検出手段の検出波の発信時間間隔を制御すること
とした。または、その算出距離に応じて、前記距離検出手段の検出波の発信出力を制御す
ることとした。
　そのため、自車両に近い障害物との距離は短い車両走行方向距離間隔で測定できる。ま
た、自車両に近い障害物に対しては弱い検出波を発信するので、発信検出波の多重反射波
を受信する可能性が低減する。
　また、検出波の発信時間間隔における車両の移動距離が所定の距離以下となるように車
両の走行速度が制御される。
　その結果、駐車スペースの検出精度を向上することができる。
【０００７】
【発明の実施の形態】
以下に本発明の実施の形態を説明する。
図１は本発明を駐車支援装置に適用した実施の形態を示すブロック図である。本実施の形
態の駐車支援装置は駐車スペース検出を行う電子コントロールユニット（以下ＥＣＵと称
する）１と運転者に駐車支援情報を提示する駐車支援情報提示装置４１とから構成される
。ＥＣＵ１は、超音波センサ１２の発信を制御する超音波センサ制御部２、障害物の位置
を算出し結果を記憶する障害物位置計算部３、自車両の位置を算出し結果を記憶する自車
両位置計算部４、自車両の速度を制御する車速制御部５、駐車スペース候補を抽出し、駐
車スペース候補が駐車可能か評価する駐車スペース評価部６とから構成されている。
ＥＣＵ１には操作スイッチ１１が接続され、運転者はこの操作スイッチ１１により駐車支
援装置の起動を行う。
また、ＥＣＵ１には駐車支援情報提示装置４１が接続されており、駐車スペース評価部６
の評価結果と、障害物位置計算部３の障害物位置座標データおよび自車両位置計算部４の
自車両位置データを駐車スペース評価部６を通して駐車支援情報提示装置４１に出力する
。
【０００８】
超音波センサ制御部２には超音波センサ１２が接続される。
超音波センサ１２は、検出波としての超音波をパルス波の形で空気中に発射する図示しな
い送波器と、反射して戻ってきた超音波を受けてそれを電気信号に変換する図示しない受
波器を有する超音波トランスデューサを備えており、送波器から超音波を発信してから受
波器で反射波を受信するまでの時間差信号を超音波センサ制御部２に送る。超音波センサ
１２の送波器と受波器は車両の左右の両側面に車体真横外側方向に向けて設置する。
【０００９】
超音波センサ制御部２には、超音波の発信周期を制御する発信周期制御部２１と、超音波
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の発信強度を制御する発信強度制御部２２を備えており、超音波センサ１２の送波器の制
御をする。
超音波センサ制御部２は、時間差信号から障害物までの距離を算出し、障害物までの距離
に応じて上記発信周期と発信出力を制御する。
【００１０】
障害物位置計算部３は、自車両位置計算部４からの自車両位置座標および車体方向のデー
タと、超音波センサ制御部２からの自車両から障害物までの距離データから障害物位置の
座標を計算し記憶する。
【００１１】
自車両位置計算部４は、車速センサ１３の信号により自車両の速度Ｖ、位置座標（Ｘ，Ｙ
）、車体方向θを計算し、自車両の速度Ｖを車速制御部５に、また自車両位置座標および
車体方向のデータを障害物位置計算部３に送る。また、自車両位置計算部４は、自車両位
置座標および車体方向のデータを記憶する。
【００１２】
車速センサ１３としては、例えば左右の後輪各々に回転に伴ってパルスを検出するセンサ
を設置し、車輪の半径と単位時間に検出するパルス数から左右の後輪それぞれの移動速度
ＶＬ、ＶＲを求めるものである。
自車両の速度Ｖは、Ｖ＝（ＶＬ＋ＶＲ）／２　　…（１）
で定義する。
【００１３】
車速制御部５には、エンジン回転数検出器１５、アクセル開度検出器１６、シフトポジシ
ョン検出器１７からのそれぞれの信号が入力され、また自車両位置計算部４で算出した自
車両の速度Ｖも入力される。
車速制御部５は、自車両の速度Ｖから、現在の自車両の速度Ｖが所定の速度より大きいか
どうかを判別し、判別の結果に応じて所定の速度以下に減速するか、所定の速度以下の現
在の速度を維持するように変速機４２、ブレーキアクチュエータ４３、アクセルアクチュ
エータ４４を制御する。
【００１４】
駐車スペース評価部６は、記憶された自車両位置座標データおよび障害物位置座標データ
から、所定の奥行きと幅をもった駐車スペース候補を抽出する。さらに自車両の現在位置
および車体方向から、最小回転半径内でその駐車スペース候補まで、障害物に対して余裕
を持った経路で駐車可能かを評価する。
駐車スペース評価部６は、駐車スペースと駐車経路の評価結果と共に、障害物位置および
自車両位置、車体方向をも駐車支援情報提示装置４１に出力する。
この駐車支援情報提示装置４１は、ナビゲーションシステムの表示装置と共用していても
よい。
【００１５】
次に図２から図４にしたがって、実施の形態の作用を説明する。
図２は本実施の形態の駐車スペース検出の流れを示すフローチャートである。
図３の（ａ）に示すように、自車両１０が左から右の方向に移動しながら、超音波センサ
１２を使用して、車両の左側の駐車スペースを探す場合を説明する。左側には他車両５１
が駐車スペース５４を空けて２台、壁５２の手前に横列駐車している。
ここでは、簡略化のため左側の駐車スペースの検出のみを例示しているが、右側の駐車ス
ペースの検出も同時に行っている。
【００１６】
まず、運転者が操作スイッチ１１をＯＮすると駐車スペースの検出制御が開始される。
ステップ１０１では、超音波センサ制御部２の発信周期制御部２１と発信強度制御部２２
は、超音波センサの初期発信条件としてその発信周期と発信出力を設定する。例えば発信
周期は次のように定まるｔＭａｘとする。
ｔＭａｘ＝ＬＯＭａｘ×２／Ｖｓ＋ｔ０　　　　…（２）
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ここで、ＬＯＭａｘ　　：超音波センサの検出最大距離（ｍ）
Ｖｓ　　　　　　：超音波の伝播速度（ｍ／ｓ）
ｔ０　　　　　　：超音波センサの信号処理回路の処理時間
このｔＭａｘは、障害物が一番遠いところにあるとして定めた超音波センサの発信周期で
ある。例えば、この発信周期として１００ｍｓとする。
発信出力は、超音波センサの検出最大距離ＬＯＭａｘに対応した強度（すなわち、超音波
センサの最大発信出力）を初期設定とする。
ステップ１０１後、ステップ１０２に進む。
【００１７】
ステップ１０２では、超音波センサ制御部２は、設定された周期と出力で超音波センサ１
２を制御して超音波パルスを発信し反射波を受信し、送信から受信までの時間差信号より
、自車両から障害物までの距離ＬＯｎを算出する。
ここで、超音波パルスの発信ごとに、つまりサンプリングごとに障害物の距離は変わりう
る値であることから添え字ｎを付して、このサンプリングタイミングｎにおける値である
ことを示す。以下、添え字ｎは同じ使い方を意味する。
【００１８】
ステップ１０３では、超音波センサ制御部２は自車両１０からの予め設定した距離ＬＯＭ

ａｘ内に障害物があるかどうかを、測定した距離ＬＯｎから判別する。障害物がある場合
はステップ１０４に、障害物がない場合はステップ１０６に進む。
【００１９】
ステップ１０４では、超音波センサ制御部２の発信周期制御部２１は、距離ＬＯｎに対応
して、超音波センサ１２のサンプリング時間つまり発信周期ｔｎを設定する。このとき、
距離ＬＯｎが小さいほどサンプリング時間を短く設定する。
具体的には、例えば次式のように設定する。
ｔｎ＝（ＬＯｎ＋Ｌ＊）×２／Ｖｓ＋ｔ０　　　　…（３）
ここで、Ｌ＊は応答余裕距離（ｍ）である。
図３の（ｂ）にサンプリング時間ｔの車両走行に対応した変化を示す。ここでｔ１は図３
の（ａ）において、障害物までの距離Ｌ１に対応するサンプリング時間である。
【００２０】
ステップ１０５において、超音波センサ制御部２の発信強度制御部２２は、距離ＬＯｎに
対応して、超音波センサ１２の発信出力を設定する。このとき、距離ＬＯｎが大きいほど
発信出力を大きく設定する。例えば、ＬＯＭａｘ＝５ｍに対して、超音波の発信音圧が１
２０ｄＢであった場合に、３ｍ未満のＬＯｎに対しては１００ｄＢ、３ｍ～５ｍの区間に
ついては距離に比例する発信出力を設定する。
図３の（ｃ）に障害物までの距離に対応した発信出力の音圧（ｄＢ）設定を示す。ステッ
プ１０５の後ステップ１０８に進む。
【００２１】
ステップ１０６では、超音波センサ制御部２の発信周期制御部２１は、障害物は距離ＬＯ

Ｍａｘより遠くにあるので、超音波センサ１２のサンプリング時間はステップ１０４にお
ける設定に比較して長くＬＯＭａｘに対応するｔＭａｘとする。
ステップ１０７では、超音波センサ制御部２の発信強度制御部２２は、障害物は距離ＬＯ

Ｍａｘより遠くにあるので、発信出力はステップ１０５における設定に比較して強くＬＯ

Ｍａｘに対応する発信出力を設定する。
ステップ１０７の後は、ステップ１０８に進む。
【００２２】
ステップ１０８では、自車両位置計算部４が自車両１０の位置と車体方向を算出し、結果
を記憶する。
自車両の位置（Ｘ，Ｙ）は、ここでは図４の（ａ）に示すように左右の超音波センサ１２
の中間位置で定義するものとする。左右の超音波センサ１２の間隔の１／２をＷ＊とする
。自車両位置の原点は操作スイッチ１１により駐車支援装置を起動した時点の自車両の位
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置であり、その時点の車体進行方向をＸ軸正方向とし、車体の左横方向をＹ軸負方向、車
体の右横方向をＹ軸正方向としている。
【００２３】
自車両の位置算出方法をさらに詳細に説明する。
自車両位置計算部４は、車速センサ１３からの左右の車輪移動速度信号ＶＬｎとＶＲｎを
用いて、超音波のサンプリング間隔ｔｎ間の左右の車輪の移動距離ＶＬｎｔｎ、ＶＲｎｔ

ｎを求める。サンプリング間隔における自車両１０の移動距離ΔＬｎと方位変化量Δθｎ

は、自車両１０のトレッド幅をＷとすると、
ΔＬｎ＝（ＶＬｎ＋ＶＲｎ）×ｔｎ／２　　　　…（４）
Δθｎ＝（ＶＬｎ－ＶＲｎ）×ｔｎ／Ｗ　　　　…（５）
ここで、自車両１０が右方向に曲がる場合がΔθｎ正である。
前サンプリング時の自車両の位置Ｘｎ－１、Ｙｎ－１、方位θｎ－１に加算して、現在の
サンプリング時の自車両の位置Ｘｎ、Ｙｎ、およびθｎを以下のように求める。
θｎ＝θｎ－１＋Δθｎ　　…（６）
Ｘｎ＝Ｘｎ－１＋ΔＬｎ×ｃｏｓ（θｎ－１＋Δθｎ／２）　　…（７）
Ｙｎ＝Ｙｎ－１＋ΔＬｎ×ｓｉｎ（θｎ－１＋Δθｎ／２）　　…（８）
自車両位置計算部４は、この自車両位置および車体方向算出結果のデータを記憶する。
【００２４】
ステップ１０９では障害物位置計算部３は、ステップ１０８で得た自車両の位置（Ｘｎ，
Ｙｎ）と、車体方向θｎおよびステップ１０２で得た自車両から障害物までの距離ＬＯｎ

とから障害物の位置（ＸＯｎ，ＹＯｎ）を求める。さらに、この障害物の位置データを記
憶する。
図４の（ａ）に示す自車両の左側の障害物５０の位置座標は以下のように表される。
ＸＯｎ＝Ｘｎ＋（ＬＯｎ＋Ｗ＊）×ｓｉｎ（θｎ－１＋Δθｎ／２）…（９）
ＹＯｎ＝Ｙｎ－（ＬＯｎ＋Ｗ＊）×ｃｏｓ（θｎ－１＋Δθｎ／２）…（１０）
これに対し、自車両の右側の障害物の位置座標は同様に
ＸＯｎ＝Ｘｎ－（ＬＯｎ＋Ｗ＊）×ｓｉｎ（θｎ－１＋Δθｎ／２）…（９’）
ＹＯｎ＝Ｙｎ＋（ＬＯｎ＋Ｗ＊）×ｃｏｓ（θｎ－１＋Δθｎ／２）…（１０’）
で表される。
自車両が移動する間上記のサンプリングを繰り返すことにより、障害物位置計算部３には
図４の（ｂ）にプロット点で示すような駐車スペース候補５４Ａを含む障害物位置データ
が蓄積されていく。
【００２５】
ステップ１１０では駐車スペース評価部６は、駐車スペース候補５４Ａが駐車可能かどう
かを評価する。
まず、駐車スペース評価部６は、障害物位置計算部３に記憶された障害物の位置座標（Ｘ
Ｏ，ＹＯ）データを呼び出す。
【００２６】
次に、図４の（ｂ）のプロット点で示すようなデータ内で、自車両の車幅にドア開放など
の余裕を加算した横幅Ｗｓｐａｃｅと、自車両の車長に余裕を加味したＤｓｐａｃｅとを
用いてＷｓｐａｃｅ×Ｄｓｐａｃｅの破線の四角形５３が納まる駐車スペース候補を抽出
する。
図４の（ｂ）のように、四角形５３が納まる駐車スペース候補５４Ａが抽出されると、さ
らに、自車両の現在位置および車体方向と最小回転半径から、駐車スペース候補５４Ａま
で、障害物に対して余裕を持った経路で駐車可能な軌跡を計算し、最終的に駐車可能かど
うかを評価をする。
駐車スペース評価部６は、自車両の現在位置と車体方向から最小回転半径の範囲内で、駐
車可能な軌跡が得られた場合に、駐車可能なスペース（駐車スペース５４）があるという
評価結果を出す。
また、駐車スペース評価部６は、駐車スペース候補５４Ａに対してＷｓｐａｃｅ×Ｄｓｐ
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ａｃｅの破線の四角形５３で示す必要駐車スペース輪郭が納まらない場合、または、自車
両の現在位置および車体方向から最小回転半径の範囲内で駐車可能な軌跡が得られない場
合に、駐車可能なスペースがないという評価結果を出す。
【００２７】
ステップ１１１では、さらに駐車スペース検出作業を継続するかどうかの判定を行う。ス
テップ１１０において、駐車スペース評価部６が駐車スペース候補５４Ａに対して駐車可
能なスペースと評価していれば駐車スペース５４が検出されたものとしてフローを終了す
る。駐車可能なスペースが見つかっていない場合は、ステップ１０２に戻る。
【００２８】
上記フローによる制御の間、車速制御部５は、サンプリング時間内ｔｎに自車両１０が移
動する距離であるサンプリング距離を、図３の（ａ）に示す最大許容値ＬｓＭａｘ以内に
するため、自車両の速度Ｖを制御する。
すなわち、自車両位置計算部４を介して入力される車速センサ１３によって検出された自
車両の速度Ｖｎに基づいて、自車両速度をＶＭａｘ以下の速度に制御する。ここで例えば
、予めＶＭａｘ＝ＬｓＭａｘ／ｔＭａｘと決める。
【００２９】
Ｖｎ＞ＶＭａｘの場合は、自車両の速度を低減して、ＶＭａｘ以下を維持する制御を行う
。すなわち車速制御部５は、自車両の速度Ｖｎと、エンジン回転数検出器１５から得られ
るエンジン回転数と、アクセル開度検出器１６から得られるアクセル開度、シフトポジシ
ョン検出器１７から得られるシフト選択位置とから、ＶＭａｘ以下の自車両の速度を許容
できる変速比または変速ギア位置を算出し変速機４２に指令する。また、ブレーキアクチ
ュエータ４３に対して指令するブレーキ圧力またはアクセルアクチュエータ４４に対して
指令するアクセル開度を算出し、その結果にしたがって制御指令を当該のアクチュエータ
に出力する。
【００３０】
Ｖｎ≦ＶＭａｘの場合はサンプリング間隔を一定にするように自車両の速度を維持する制
御を行う。すなわち車速制御部５は、前サンプリング時の自車両の速度Ｖｎ－１と現在の
自車両の速度Ｖｎを比較して、一定値に維持するための速度変化比Ｖｎ／Ｖｎ－１を求め
る。その比とエンジン回転数検出器１５から得られるエンジン回転数信号、アクセル開度
検出器１６から得られるアクセル開度信号、シフトポジション検出器１７から得られるシ
フト選択位置信号を使い、ブレーキアクチュエータ４３に対して指令するブレーキ圧力ま
たはアクセルアクチュエータ４４に対して指令するアクセル開度を算出し、その結果にし
たがって制御指令を当該のアクチュエータに出力する。
【００３１】
駐車可能なスペースが見つかり、駐車スペース検出作業が終了すると、駐車スペース評価
部６は結果を駐車支援情報提示装置４１に出力する。例えば駐車支援情報提示装置４１で
は図４の（ｂ）のような障害物の位置座標（プロット点）を、自車両の初期位置を原点と
し、初期車体方向を上向きに正のＸ軸座標とし、左側をＹ座標（－軸）、右側をＹ座標（
＋軸）として表示する。
同時に、現在の自車両位置および車体方向を自車両の輪郭で表示してもよい。
【００３２】
実施の形態における上記フローにおけるステップ１０２～１０７は本発明の距離検出手段
に、ステップ１０８は車両位置検出手段に、ステップ１０９、１１０は判定手段に、車速
センサ１３は車速検出手段に、車速制御部５は車速制御手段に対応する。
【００３３】
本実施例によれば、自車両と障害物との距離に応じて超音波のサンプリング時間つまり発
信周期を制御するため、特に障害物との距離が短い障害物に対しては短いパルス周期で発
信することにより、障害物の自車両走行方向の位置をより正確に測定することができる。
さらに、自車両と障害物との距離に応じて超音波の発信出力を制御するため、特に障害物
との距離が短い場合には出力の弱いパルスで発信することにより、多重散乱による反射波



(8) JP 4045895 B2 2008.2.13

10

20

30

40

を受ける可能性が小さく、より正確な障害物までの距離測定ができる。その結果、より駐
車スペースの検出精度が向上する。
【００３４】
その上、自車両走行方向のサンプリング間隔を所定の値以下に抑制し、一定値にするよう
に自車両の速度を制御するので駐車スペースの検出精度が向上する。
【００３５】
実施の形態では超音波センサ１２を用いたが、超短波センサとしてもよい。その場合、検
出波としての電波の伝播速度は超音波に比較して極めて早いので、反射波の発信から受信
までの時間遅れは小さく、障害物との距離による発信周期の制御は省略してもよい。
【図面の簡単な説明】
【図１】本発明に係る実施の形態の全体構成を示すブロック図である。
【図２】実施の形態における駐車スペース検出の流れを示すフローチャートである。
【図３】実施の形態における発信周期と発信出力の制御の説明図である。
【図４】実施の形態における障害物の位置の算出方法を説明する図である。
【符号の説明】
１ ＥＣＵ
２ 超音波センサ制御部
３ 障害物位置計算部
４ 自車両位置計算部
５ 車速制御部
６ 駐車スペース評価部
１０ 自車両
１１ 操作スイッチ
１２ 超音波センサ
１３　　　車速センサ
１５ エンジン回転数検出器
１６ アクセル開度検出器
１７ シフトポジション検出器
２１　 発信周期制御部
２２ 発信強度制御部
４１ 駐車支援情報提示装置
４２ 変速機
４３ ブレーキアクチュエータ
４４ アクセルアクチュエータ
５０ 障害物
５１ 他車両
５２ 壁
５３ 必要駐車スペース
５４ 駐車スペース（駐車可能なスペース）
５４Ａ 駐車スペース候補
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