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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　道路情報を記憶する道路情報記憶手段と、
　道路上の空きスペースに関する情報を取得する情報取得手段と、
　自車の駐車必要スペースを取得するスペース取得手段と、
　上記道路情報と上記スペース取得手段により取得された自車の駐車必要スペースとに基
づいて、道路上の所定区間に対する自車の駐車可能台数を算出する第１算出手段と、
　上記情報取得手段により取得した上記空きスペースに関する情報と上記スペース取得手
段により取得された自車の駐車必要スペースとに基づいて、上記所定区間における空きス
ペース毎の自車の駐車可能台数の合計を算出する第２算出手段と、
　上記第１算出手段と上記第２算出手段により算出された各算出値に基づいて、上記所定
区間に対する空き駐車スペース率を算出する空き駐車スペース率算出手段と、
　上記空き駐車スペース率算出手段で算出された空き駐車スペース率を示す指標を報知す
る報知手段と、
を備える駐車支援システム。
【請求項２】
　自車の位置を検出する自車位置検出手段、をさらに有し、
　上記報知手段は、
　　上記検出した自車位置を用いて、該自車位置の進行方向の所定範囲に存在する上記所
定区間について、上記駐車可能性を示す指標を表示部に表示する、
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ことを特徴とする請求項１の駐車支援システム。
【請求項３】
　上記所定区間の通行量を取得し、取得した通行量に基いて、上記可能性算出手段により
算出された上記所定区間の駐車可能性を補正する、可能性補正手段をさらに有する、
ことを特徴とする請求項１又は請求項２の駐車支援システム。
【請求項４】
　道路情報記憶手段に記憶された道路情報を取得する道路情報取得ステップと、
　道路上の空きスペースに関する情報を取得する情報取得ステップと、
　自車の駐車必要スペースを取得するスペース取得ステップと、
　上記道路情報と上記スペース取得手段により取得された自車の駐車必要スペースとに基
づいて、道路上の所定区間に対する自車の駐車可能台数を算出する第１算出ステップと、
　上記情報取得ステップにより取得した上記空きスペースに関する情報と上記スペース取
得ステップにより取得された自車の駐車必要スペースとに基づいて、上記所定区間におけ
る空きスペース毎の自車の駐車可能台数の合計を算出する第２算出ステップと、
　上記第１算出ステップと上記第２算出ステップにより算出された各算出値に基づいて、
上記所定区間に対する空き駐車スペース率を算出する空き駐車スペース率算出ステップと
、
　上記空き駐車スペース率算出ステップで算出された空き駐車スペース率を示す指標を報
知する報知ステップと、
からなる駐車支援方法。
【請求項５】
　コンピュータに、
　道路情報記憶手段に記憶された道路情報を取得する道路情報取得ステップと、
　道路上の空きスペースに関する情報を取得する情報取得ステップと、
　自車の駐車必要スペースを取得するスペース取得ステップと、
　上記道路情報と上記スペース取得手段により取得された自車の駐車必要スペースとに基
づいて、道路上の所定区間に対する自車の駐車可能台数を算出する第１算出ステップと、
　上記情報取得ステップにより取得した上記空きスペースに関する情報と上記スペース取
得ステップにより取得された自車の駐車必要スペースとに基づいて、上記所定区間におけ
る空きスペース毎の自車の駐車可能台数の合計を算出する第２算出ステップと、
　上記第１算出ステップと上記第２算出ステップにより算出された各算出値に基づいて、
上記所定区間に対する空き駐車スペース率を算出する空き駐車スペース率算出ステップと
、
　上記空き駐車スペース率算出ステップで算出された空き駐車スペース率を示す指標を報
知する報知ステップと、
を実行させるための駐車支援プログラム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、駐車スペースに関する情報を取得可能な駐車支援システム、駐車支援方法、
駐車支援プログラムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来、例えば、下記特許文献１に開示されるように、測位センサを用いて駐車スペース
を検出し、検出した駐車スペースに自車両が駐車できるか否かを判定し、判定結果を報知
する技術が存在する。
【０００３】
【特許文献１】特開２００７－１３１１６９号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
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【０００４】
　上記技術においては、検出可能な駐車スペースは、測位センサが届く測位範囲に存在す
る駐車スペースのみであるため、自車から離れた道路における駐車スペースに関する情報
を取得することができない。
【０００５】
　本発明は、上記のような問題点を解決し、自車から離れた道路における駐車スペースに
関する情報を取得し、報知可能な駐車支援システム、駐車支援方法、駐車支援プログラム
の提供を目的とする。
【０００６】
　上記目的を達成するため、請求項１に係る発明は、駐車支援システムにおいて、道路情
報を記憶する道路情報記憶手段と、道路上の空きスペースに関する情報を取得する情報取
得手段と、自車の駐車必要スペースを取得するスペース取得手段と、上記道路情報と上記
スペース取得手段により取得された自車の駐車必要スペースとに基づいて、道路上の所定
区間に対する自車の駐車可能台数を算出する第１算出手段と、上記情報取得手段により取
得した上記空きスペースに関する情報と上記スペース取得手段により取得された自車の駐
車必要スペースとに基づいて、上記所定区間における空きスペース毎の自車の駐車可能台
数の合計を算出する第２算出手段と、上記第１算出手段と上記第２算出手段により算出さ
れた各算出値に基づいて、上記所定区間に対する空き駐車スペース率を算出する空き駐車
スペース率算出手段と、上記空き駐車スペース率算出手段で算出された空き駐車スペース
率を示す指標を報知する報知手段と、を備えることを特徴とする。
【０００７】
【０００８】
　請求項２に係る発明は、請求項１の駐車支援システムにおいて、自車の位置を検出する
自車位置検出手段、をさらに有し、上記報知手段は、上記検出した自車位置を用いて、該
自車位置の進行方向の所定範囲に存在する上記所定区間について、上記駐車可能性を示す
指標を表示部に表示することを特徴とする。
【０００９】
　請求項３に係る発明は、請求項１又は請求項２の駐車支援システムにおいて、上記所定
区間の通行量を取得し、取得した通行量に基いて、上記可能性算出手段により算出された
上記所定区間の駐車可能性を補正することを特徴とする。
【００１０】
　請求項４に係る発明は、駐車支援方法において、道路情報記憶手段に記憶された道路情
報を取得する道路情報取得ステップと、道路上の空きスペースに関する情報を取得する情
報取得ステップと、自車の駐車必要スペースを取得するスペース取得ステップと、上記道
路情報と上記スペース取得手段により取得された自車の駐車必要スペースとに基づいて、
道路上の所定区間に対する自車の駐車可能台数を算出する第１算出ステップと、上記情報
取得ステップにより取得した上記空きスペースに関する情報と上記スペース取得ステップ
により取得された自車の駐車必要スペースとに基づいて、上記所定区間における空きスペ
ース毎の自車の駐車可能台数の合計を算出する第２算出ステップと、上記第１算出ステッ
プと上記第２算出ステップにより算出された各算出値に基づいて、上記所定区間に対する
空き駐車スペース率を算出する空き駐車スペース率算出ステップと、上記空き駐車スペー
ス率算出ステップで算出された空き駐車スペース率を示す指標を報知する報知ステップと
、からなることを特徴とする。
【００１１】
　請求項５に係る発明は、駐車支援プログラムにおいて、コンピュータに、道路情報記憶
手段に記憶された道路情報を取得する道路情報取得ステップと、道路上の空きスペースに
関する情報を取得する情報取得ステップと、自車の駐車必要スペースを取得するスペース
取得ステップと、上記道路情報と上記スペース取得手段により取得された自車の駐車必要
スペースとに基づいて、道路上の所定区間に対する自車の駐車可能台数を算出する第１算
出ステップと、上記情報取得ステップにより取得した上記空きスペースに関する情報と上



(4) JP 4501983 B2 2010.7.14

10

20

30

40

50

記スペース取得ステップにより取得された自車の駐車必要スペースとに基づいて、上記所
定区間における空きスペース毎の自車の駐車可能台数の合計を算出する第２算出ステップ
と、上記第１算出ステップと上記第２算出ステップにより算出された各算出値に基づいて
、上記所定区間に対する空き駐車スペース率を算出する空き駐車スペース率算出ステップ
と、上記空き駐車スペース率算出ステップで算出された空き駐車スペース率を示す指標を
報知する報知ステップと、を実行させることを特徴とする。
【発明の効果】
【００１２】
　請求項１に係る発明によれば、道路上の空きスペースに関する情報を取得し、該情報と
道路情報を用いて、所定の道路における駐車可能性を示す指標を報知するので、運転者は
、自車から離れた道路においての駐車スペースに関する情報を得ることができる。
【００１３】
　また、請求項１に係る発明によれば、道路情報及び取得した情報により、所定区間の長
さ、及び、所定区間内に存在する空きスペースごとの長さを用いて駐車可能性の指標を算
出することができる。
【００１４】
　請求項２に係る発明によれば、さらに、自車位置の進行方向前方に存在する所定区間の
みに対して駐車可能性を示す指標を表示するので、自車の走行位置に応じたより適切な駐
車支援を行うことができる。
【００１５】
　請求項３に係る発明によれば、通行量に基いて所定区間の駐車可能性を示す指標を補正
するので、より精度の高い駐車可能性を示す指標を報知することができる。
【００１６】
　請求項４及び５に係る発明についても、請求項１と同様の効果を奏することができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１７】
　本発明を具体化した一実施形態である駐車支援システムについて、図面を参照しつつ詳
細に説明する。なお、以下の説明においては、駐車という用語を主に用いるが、この用語
は、道路交通法における駐車及び停車のいずれも意味するものとする。
【００１８】
　まず、本実施形態に係る駐車支援システムについて図１を参照しつつ説明する。図１は
、本実施形態に係る駐車支援システムの概略構成を示したブロック図である。
　図１に示すとおり、駐車支援システムは、プローブ情報管理サーバ１００、情報送信手
段、情報受信手段、から基本的に構成される。また、車両に搭載されたナビゲーション装
置及び路上固定物が、情報送信手段として機能し、また、車両に搭載されたナビゲーショ
ン装置が、情報受信手段として機能する。また、１つの車両に搭載されたナビゲーション
装置が情報送信手段及び情報受信手段を兼ねて機能する。また、情報送信手段のみとして
機能する車両に搭載されたナビゲーション装置、及び／または、情報受信手段のみとして
機能する車両に搭載されたナビゲーション装置が存在してもよい。プローブ情報管理サー
バ１００と、情報送信手段及び情報受信手段とは、通信網を介して情報の送受信を行う。
また、通信網は無線通信網であり、また、本実施形態においては、通信に用いられる信号
の帯域は限定されない。
【００１９】
　まず、プローブ情報管理サーバ１００について説明する。図１に示すように、プローブ
情報管理サーバ１００は、プロセッサ１１、プローブ情報記憶手段１２、通信部１３、地
図ＤＢ１４、から基本的に構成される。
【００２０】
　プロセッサ１１は、プローブ情報管理サーバ１００全体を制御するものである。プロセ
ッサ１１には、種々の要素が接続されている。接続されている種々の要素は、プロセッサ
１１によって制御される。また、プロセッサ１１は、種々のプログラムを実行する。また
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、所定の情報を用いて、所定区間の駐車可能性を示す情報を算出する。駐車可能性を示す
情報を算出するための処理については後述する。
【００２１】
　プローブ情報記憶手段１２は、情報送信手段より送信されたプローブ情報を記憶する。
【００２２】
　通信部１３は、情報送信手段及び情報受信手段と通信を行うためのインタフェースであ
る。
【００２３】
　地図ＤＢ１４は、経路案内、交通情報案内及び地図表示に必要な各種地図データが記憶
されている。また、地図ＤＢ１４には、道路情報が記憶されている。道路情報には、ノー
ドデータ、リンクデータが含まれる。ノードデータは、道路上の地点を示すデータであり
、その地点の位置情報として座標を有する。リンクデータは、上記ノードデータ同士を接
続する道路を示すデータであり、リンクの長さや道路幅、リンクの道路種別（例えば、高
速道路、一般道路、駐車禁止道路、細街路等）などのデータが含まれる。また、そのリン
ク自体の走行規則（一方通行、時間帯規制）や道路名称等のデータが含まれているので、
リンクデータにより、道路を特定することができる。また、ノードデータ、リンクデータ
には、それぞれノードＩＤ、リンクＩＤが付与されている。また、後述する路上固定物Ｉ
Ｄが位置情報と関連付けて記憶されている。また、地図ＤＢ１４に記憶されている情報は
、リンクデータごとの駐車可能性を示す情報を算出する際に用いられる。
【００２４】
　図２は、車両に搭載されたナビゲーション装置の内部構成を示すブロック図である。そ
れぞれの車両に搭載されたナビゲーション装置は、スペース検出手段２１、プロセッサ２
２、通信部２３、地図ＤＢ２４、自車位置検出手段２５、表示手段２６、から基本的に構
成される。
【００２５】
　スペース検出手段２１は、道路上の駐車可能な区間における空き駐車スペースに関する
情報（空き駐車スペース情報）を検出する。空き駐車スペースの検出には、例えば、カメ
ラ、超音波等の公知のセンサが用いられる。検出する空き駐車スペース情報の詳細につい
ては後述する。
【００２６】
　プロセッサ２２は、車両全体の電子制御を行う。プロセッサ２２には、種々の要素が接
続されている。接続されている種々の要素は、プロセッサ２２によって制御される。また
、種々のプログラムを実行する。
【００２７】
　通信部２３は、プローブ情報管理サーバ１００と通信を行うためのインタフェースであ
る。
【００２８】
　地図ＤＢ２４は、経路案内、交通情報案内及び地図表示に必要な各種地図データが記憶
されている。また、地図ＤＢ２４には、道路情報が記憶されている。道路情報には、ノー
ドデータ、リンクデータが含まれる。ノードデータは、道路上の地点を示すデータであり
、その地点の位置情報として座標を有する。リンクデータは、上記ノードデータ同士を接
続する道路を示すデータであり、リンクの長さや道路幅、リンクの道路種別（例えば、高
速道路、一般道路、駐車禁止道路、細街路等）などのデータが含まれる。また、そのリン
ク自体の走行規則（一方通行、時間帯規制）や道路名称等のデータが含まれているので、
リンクデータにより、道路を特定することができる。また、ノードデータ、リンクデータ
には、それぞれノードＩＤ、リンクＩＤが付与されている。また、地図ＤＢ１４に記憶さ
れているデータと地図ＤＢ２４に記憶されているデータとは対応している。なお、地図Ｄ
Ｂ２４に記憶されている情報は、所定区間の駐車可能性を示す情報を算出する際に用いら
れる。
【００２９】
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　自車位置検出手段２５は、自車位置を検出する。自車位置の検出には、図示しないＧＰ
Ｓ、距離センサ、ステアリングセンサ、方位検出部としてのジャイロセンサ等が用いられ
る。
【００３０】
　表示手段２６は、自車位置や道路を表示する。また、ユーザに対し種々の警告を行う場
合にも用いられる。液晶ディスプレイで構成してもよく、また、タッチパネル対応として
もよい。
【００３１】
　図３に、路上固定物の内部構成を示す。
　路上固定物は、スペース検出手段３１、プロセッサ３２、通信部３３、から基本的に構
成される。また、路上固定物にはそれぞれ道路固定物ＩＤが与えられており、その路上固
定物ＩＤをプローブ情報管理サーバ１００に送信すると、プローブ情報管理サーバ１００
は地図ＤＢ１４から、受信した路上固定物ＩＤと対応する位置情報を読み出し、路上固定
物の位置を特定する。スペース検出手段３１、プロセッサ３２、通信部３３の機能は、車
両に搭載されたナビゲーション装置におけるスペース検出手段２１、プロセッサ２２、通
信部２３の機能と基本的に同じであるので、説明を省略する。また、路上固定物として、
例えば、パーキングメータや、路側に設置された定点カメラを用いることができる。
【００３２】
［情報送信手段（車両に搭載されたナビゲーション装置）における情報送信処理］
　次に、情報送信手段（車両に搭載されたナビゲーション装置）において実行される情報
送信処理について説明する。図４は、情報送信処理のフローチャートである。この処理は
、自車の走行中に所定間隔（例えば、２０ｍｓ）で実行されるものである。また、手動に
より、この処理の実行のＯＮ／ＯＦＦを切り替えるよう構成することもできる。情報送信
処理を実行するためのプログラムは、図示しないＲＡＭやＲＯＭに記憶されており、プロ
セッサ２２により実行される。
【００３３】
　まず、Ｓ１において、自車の周囲に空き駐車スペースが存在するか否かを判断する。空
き駐車スペースの検出には、スペース検出手段２１が用いられる。空き駐車スペースが存
在しないと判断した場合は（Ｓ１：ＮＯ）、情報送信処理を終了する。
【００３４】
　空き駐車スペースが存在すると判断した場合は（Ｓ１：ＹＥＳ）、Ｓ２に進む。Ｓ２に
おいて、プローブ情報管理サーバ１００へ送信される空き駐車スペース情報としての送信
データを作成する。空き駐車スペース情報としての送信データには、検出した空き駐車ス
ペースに対応する道路情報としてのリンクデータ、空き駐車スペースの絶対位置を特定す
るための情報、検出された駐車スペースごとの長さ、自車進行方向に対する右側／左側の
識別情報、検出時の日時情報等が含まれる。
【００３５】
　Ｓ３において、Ｓ２で作成した空き駐車スペース情報としての送信データを、プローブ
情報管理サーバ１００に送信する。なお、プローブ情報管理サーバ１００から送信要求が
あった場合にのみ送信する構成にしてもよい。その後、Ｓ１に戻り、次の空き駐車スペー
スが検出されるまでＳ１で待機する。
【００３６】
［情報送信手段（路上固定物）における送信処理］
　路上固定物における情報送信処理の内容は、車両に搭載されたナビゲーション装置にお
ける情報送信処理の内容と基本的に同じである。ただし、自車位置情報の代わりとして、
路上固定物ＩＤを送信する。この処理により、該路上固定物ＩＤを受信したプローブ情報
管理サーバ１００は、受信した路上固定物ＩＤと対応する位置情報を地図ＤＢ１４から読
み出し、路上固定物の位置を特定することができる。
【００３７】
［プローブ情報管理サーバ１００における情報収集処理］
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　次に、プローブ情報管理サーバ１００において実行される情報収集処理について説明す
る。図５は、情報収集処理のフローチャートを示す。この処理は、所定間隔（例えば、２
０ｍｓ）で実行されるものである。情報収集処理を実行するためのプログラムは、図示し
ないＲＡＭやＲＯＭに記憶されており、プロセッサ１１により実行される。
【００３８】
　まず、Ｓ１１において、いずれかの車両に搭載されたナビゲーション装置または路上固
定物から空き駐車スペース情報を受信したか否かを判断する。空き駐車スペース情報を受
信していないと判断した場合（Ｓ１１：ＮＯ）は、情報収集処理を終了する。
【００３９】
　空き駐車スペース情報を受信したと判断した場合は（Ｓ１１：ＹＥＳ）、Ｓ１２に進む
。Ｓ１２において、受信した空き駐車スペース情報をプローブ情報記憶手段１２に記憶す
る。ここで、空き駐車スペース情報には、検出した空き駐車スペースに対応する道路情報
としてのリンクデータ、空き駐車スペースの絶対座標を特定するための情報、検出された
駐車スペースごとの長さ、自車進行方向に対する右側／左側の識別情報、検出時の日時情
報等が含まれる。また、リンクデータが同じ空き駐車スペース情報が、既にプローブ情報
記憶手段１２に記憶されている場合は、上記日時情報を利用することによって取得した日
時が新しい空き駐車スペース情報に更新する。
【００４０】
［プローブ情報管理サーバ１００における配信処理］
　次に、プローブ情報管理サーバ１００において実行される配信処理について説明する。
図６は、配信処理のフローチャートである。この処理は、所定間隔（例えば、２０ｍｓ）
で実行されるものである。配信処理を実行するためのプログラムは、図示しないＲＡＭや
ＲＯＭに記憶されており、プロセッサ１１により実行される。また、情報収集処理と配信
処理とは、並列して実行してもよい。
【００４１】
　プローブ情報管理サーバ１００から車両に配信する情報は、後述するとおり、空き駐車
可能なスペースに関する情報である。駐車可能なスペースの状況は他車による駐車状況に
よって時々刻々と変化するので、上記配信される駐車可能なスペースに関する情報は、不
確実性を有する。そのため、駐車可能なスペースに関する情報は、可能性を示す指標とし
て提示することが好ましい。本実施形態においては、空き駐車スペース率を、道路上の駐
車可能なスペースに関する可能性を示す指標とする。
【００４２】
　まず、Ｓ２１において、いずれかの車両に搭載されたナビゲーション装置から駐車可能
なスペースに関する情報としての空き駐車スペース率の配信要求があったか否かを判断す
る。配信要求がないと判断した場合は（Ｓ２１：ＮＯ）、配信処理を終了する。すなわち
、車両ＩＤとその位置情報を含む配信要求があるまで配信プロセスはＳ２１で待機するこ
とになる。
【００４３】
　配信要求があったと判断した場合は（Ｓ２１：ＹＥＳ）、Ｓ２２に進む。Ｓ２２におい
て、配信要求元（車両に搭載されたナビゲーション装置）を特定し、識別した配信要求元
（車両に搭載されたナビゲーション装置）に配信する駐車可能なスペースに関する情報と
しての配信データを作成する。該配信データを作成するための具体的な処理は後述する。
Ｓ２３において、Ｓ２２で作成した駐車可能なスペース情報に関する情報としての配信デ
ータを、配信要求元の車両に搭載されたナビゲーション装置に配信する。
【００４４】
　次に、Ｓ２２における配信データ作成処理の詳細について図７を用いて説明する。図７
は、配信データ作成処理のフローチャートである。まず、Ｓ３１において、配信要求元の
車両に対する駐車可能な区間が存在するか否かを判断する。具体的には、配信要求元の車
両位置を特定し、特定した車両位置から所定距離以内の道路上に駐車可能な区間があるか
否かに基いて行われる。このとき、配信要求元の車両位置は、配信要求に含まれる位置情
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報によって特定することができる。また、駐車可能な区間が存在するか否かの判断は、プ
ローブ情報記憶手段１２及び地図ＤＢ１４に記憶されている情報が用いられる。
【００４５】
　駐車可能な区間が存在しないと判断した場合は（Ｓ３１：ＮＯ）、Ｓ３５に進む。Ｓ３
５において、駐車可能な区間が存在しない旨を提示するための情報を生成する。
【００４６】
　駐車可能な区間が存在すると判断した場合は（Ｓ３１：ＹＥＳ）、Ｓ３２に進む。Ｓ３
２において、プローブ情報記憶手段１２及び地図ＤＢ１４に記憶されている情報のうち、
空き駐車スペース率の算出に必要な情報を抽出する。空き駐車スペース率の算出に必要な
情報については後述する。
【００４７】
　Ｓ３３において、空き駐車スペース率を算出する。空き駐車スペース率の算出方法につ
いては後述する。その後、Ｓ３４に進む。
【００４８】
Ｓ３４において、Ｓ３３で算出した空き駐車スペース率を必要に応じて補正する。空き駐
車スペース率の補正方法については後述する。
【００４９】
［空き駐車スペース率の算出方法］
　空き駐車スペース率は、以下の情報を用いて、以下の式で算出することができる。以下
においては、リンクデータに含まれるリンク長さに対して、空き駐車スペースがＮ個（１
、２、…、ｎ）対応づけられているものとする。
【００５０】
　空き駐車スペース率
　　＝　（空き駐車スペース１、２、…、ｎに駐車可能な車両台数の合計）
　　　　　　÷（リンク長さに対して駐車可能な車両台数）
　ここで、
　１つの空き駐車スペースに駐車可能な台数
　　＝　｛１つの空き駐車スペースの長さ　÷　１台当たりの駐車必要スペース｝
として算出することができる。この計算では、小数点以下を切り捨てることとする。
　また、
　リンクデータに対応する道路に駐車可能な車両台数
　　＝　｛リンク長さ　÷　１台あたりの駐車必要スペース｝
として算出することができる。
【００５１】
　空き駐車スペース率算出の具体例について、図８を参照しつつ説明する。以下において
は、車両全長を４．５ｍ、駐車マージンを１．５ｍと仮定し、１台あたりの駐車必要スペ
ースを６ｍ（４．５ｍ＋ １．５ｍ）とする。なお、この駐車必要スペースの情報は地図
ＤＢ１４に記憶されている。
　図８（Ａ）に示す状況では、道路上に２つの空き駐車スペースがあり、その長さは、そ
れぞれ、７ｍ、８ｍである。この場合の空き駐車スペース率（Ａ）は、
　（｛７÷６｝＋｛８÷６｝）÷｛３０÷６｝＝（１＋１）÷５＝４０（％）
となる。
【００５２】
　また、図８（Ｂ）に示す状況では、道路上に１つの空き駐車スペースがあり、その長さ
は、１３ｍである。この場合の空き駐車スペース率（Ｂ）は、
　｛１３÷６｝÷｛３０÷６｝＝２÷５＝４０（％）
となる。
　なお、所定の長さに満たないスペースは、空き駐車スペースから除外される。本実施例
では、２ｍ未満のスペースは、空き駐車スペースから除外される。
【００５３】
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　また、図８（Ｃ）に示す状況では、道路上に３つの空き駐車スペースがあり、その長さ
は、それぞれ３ｍ、４ｍ、５ｍである。この場合の空き駐車スペース率（Ｃ）は、
　（｛３÷６｝＋｛４÷６｝＋｛５÷６｝）÷｛３０÷６｝
　　＝（０＋０＋０）÷５＝０（％）
となる。
【００５４】
　また、上述した処理においては、車両の全長を車種に拠らず一定として車両１台当たり
の駐車必要スペースを定義したが、配信要求とともに車両の全長を含む車種情報等を受信
して利用することにより、車両に応じて、１台当たりの必要スペースを設定してもよい。
また、上述した空き駐車スペース率の計算式は一例であり、他の式を用いて空き駐車スペ
ース率を算出してもよい。
【００５５】
［空き駐車スペース率の補正処理］
　次に、図７のＳ３４における、空き駐車スペース率の補正処理について説明する。ここ
で、空き駐車スペース率は、道路の周囲状況の統計情報を考慮して補正することができる
。例えば、過去の空き駐車スペースの発生・消失に関する統計情報を用いて補正すること
ができる。具体的には、例えば、所定時間内の空き駐車スペースの発生回数が多い道路は
空きスペース率を上昇させることができる。また、統計情報は、時間や曜日等の日時情報
ごとに蓄積されているので、最終的に各リンクに対応付けられた日常情報を含むデータに
基いて補正してもよい。
【００５６】
　また、所定時間内における通行量が多い道路は、空き駐車スペースが消滅する可能性が
高くなるため、空き駐車スペース率を減少させることもできる。なお、通行量に関する情
報は、ＶＩＣＳから取得してもよく、また、リンクデータに含まれる道路幅や車線数に基
いて決定してもよい。
【００５７】
［情報受信手段によるデータ受信処理］
　次に、情報受信手段（車両に搭載されたナビゲーション装置）において実行されるデー
タ受信処理について説明する。図９は、データ受信処理のフローチャートである。この処
理は、所定間隔（例えば、２０ｍｓ）で実行されるものである。データ受信処理を実行す
るためのプログラムは、図示しないＲＡＭやＲＯＭに記憶されており、プロセッサ２２に
より実行される。
【００５８】
　まず、Ｓ４１において、駐車か可能なスペースに関する情報を受信したか否かを判断す
る。受信していないと判断した場合は（Ｓ４１：ＮＯ）、データ受信処理を終了する。受
信した判断した場合は（Ｓ４１：ＹＥＳ）、Ｓ４２に進む。
【００５９】
　Ｓ４２において、プローブ情報管理サーバ１００から配信された駐車可能なスペースに
関する情報に基いて、表示手段２６に表示するための表示用データを作成する。表示用デ
ータの詳細については後述する。作成後、Ｓ４３に進む。
【００６０】
　Ｓ４３において、作成した表示用データを表示手段２６に表示する。
【００６１】
［表示用データの作成］
　図１０に、表示用データの例を示す。自車位置検出手段２５により自車位置を検出し、
地図ＤＢ２４を用いて、自車周辺の地図を表示手段２６に表示する。そして、上記空き駐
車スペースが存在する区間のリンクＩＤと地図上の道路とを対応づける。
　地図上における空き駐車スペースは、例えば、図１０（Ａ）に示すように、道路上に点
線で示すことができる。また、描画する点線の色は、空き駐車スペース率に対応付けても
よい。この場合、例えば、空き駐車スペースが６０％以上～１００％以下の場合に水色で
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表示し、３０％以上～６０％未満の場合に橙色で表示し、０％以上～３０％未満の場合に
赤色とすることができる。ただし、表示色と空き駐車スペース率との対応関係は適宜設定
可能である。
【００６２】
　また、図１０（Ｂ）に示すように、対応付けられた地図座標上に空き駐車スペース率の
数値を直接表示するよう構成してもよい。さらに、図１０（Ｃ）に示すように、地図を立
体的に表示し、対応付けられた地図座標上に空き駐車スペース率の数値を表示してもよい
。
【００６３】
　また、空き駐車スペース率を表示する際の特定範囲を、位置情報や日時情報などに応じ
て変更してもよい。具体的には、例えば、昼間の繁華街などを走行中の場合は、駐車車両
が多いと考えられるので、特定範囲を広げて空き駐車スペースを表示する。
【００６４】
　なお、上述したフローチャートは単なる一例であり、本発明は、上記フローチャートが
示す処理に限定されるものではない。また、上述したフローチャートにおける一部のステ
ップの順序変更、削除、置換、及び、他のステップの追加は、本発明の要旨を逸脱しない
範囲限度において必要に応じて適宜行うことができる。
【００６５】
　以上説明したとおり、本実施形態に係る駐車支援システムでは、車両に搭載されたナビ
ゲーション装置及び路上固定物によって取得された道路上の駐車可能なスペースに関する
情報を取得し、道路情報と該取得した情報に基いて駐車可能性を算出し、算出した駐車可
能性を示す指標を表示するので、運転者は、自車から離れた道路においての駐車可能性を
示す指標を得ることができる。
【００６６】
　以上の説明においては、駐車支援システムについて説明を行ったが、本発明は、上述し
た処理を実行するための駐車支援方法としても実現可能である。さらに、当該方法をコン
ピュータで実行させるためのプログラム、及び、そのプログラムが記録された記録媒体と
しても本発明は実現可能である。
【００６７】
　なお、本発明は上記実施形態に限定されるものではなく、本発明の要旨を逸脱しない範
囲内で種々の改良、変形が可能であることはもちろんである。例えば、自車のプロセッサ
２２で空き駐車スペース率を算出するよう構成してもよい。
【図面の簡単な説明】
【００６８】
【図１】駐車支援システムの概略構成を示した図である。
【図２】車両におけるシステム構成の要部概略を示した図である。
【図３】路上固定物におけるシステム構成の要部概略を示した図である。
【図４】情報送信処理のフローチャートである。
【図５】情報収集処理のフローチャートである。
【図６】配信処理のフローチャートである。
【図７】配信データ生成処理のフローチャートである。
【図８】道路上の車両の駐車状況を示した図である。
【図９】データ受信処理のフローチャートである。
【図１０】空き駐車スペース率の表示例を示した図である。
【符号の説明】
【００６９】
　　１００　　　　プローブ情報管理サーバ
　　１１　　　　　プロセッサ
　　１２　　　　　プローブ情報記憶手段
　　１３　　　　　通信部



(11) JP 4501983 B2 2010.7.14

10

　　１４　　　　　地図ＤＢ
　　２１　　　　　スペース検出手段
　　２２　　　　　プロセッサ
　　２３　　　　　通信部
　　２４　　　　　地図ＤＢ
　　２５　　　　　自車位置検出手段
　　２６　　　　　表示手段
　　３１　　　　　スペース検出手段
　　３２　　　　　プロセッサ
　　３３　　　　　通信部

【図１】 【図２】

【図３】
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【図５】

【図６】

【図７】 【図８】
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