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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両に設置され、視認可能なレーザ光を路面に向けて照射する照射装置と、
　道路情報に基づき、照射対象地点を決定する照射地点決定手段と、
　前記照射対象地点から自車位置までの距離と前記レーザ光の発信高さとに基づき、前記
照射対象地点を照射する俯角を前記レーザ光の照射角度として決定する照射角度決定手段
と、
　車両の現在位置が、交差点から所定範囲内であるか否かを判断する判断手段と、
　前記判断手段が、車両の現在位置が交差点から所定範囲内であると判断した場合に、車
両の移動に応じて、前記照射角度決定手段が決定した照射角度に前記照射装置のレーザ光
を変更することで、車両の走行位置にかかわらず前記決定した照射対象地点に前記視認可
能なレーザ光を固定して照射する照射手段と、
を具備することを特徴とする車両。
【請求項２】
　前記照射手段は、前記照射対象地点から自車位置までの距離に応じてレーザ光の光像サ
イズを変更することを特徴とする請求項１に記載の車両。
【請求項３】
　前記照射地点決定手段は、現在走行している車線と前記照射対象地点後に走行する車線
により前記照射対象地点を決定する、
ことを特徴とする請求項１又は請求項２に記載の車両。
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【請求項４】
　障害物を検出する障害物検出手段と、を備え、
　前記照射手段は、前記検出した障害物が前記決定した照射対象地点に存在する場合に、
レーザ光の照射を停止することを特徴とする請求項１、請求項２、又は請求項３に記載の
車両。
【請求項５】
　障害物を検出する障害物検出手段と、を備え、
　前記照射地点決定手段は、前記検出した障害物が前記決定した照射対象地点に存在する
場合に、障害物が存在しない位置に照射対象地点を変更することを特徴とする請求項１、
請求項２、又は請求項３に記載の車両。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、車両に係り、例えば、自車両の存在を知らせる車両に関する。
【背景技術】
【０００２】
　例えば、交差点や曲線路等において自車両が存在することを他者に知らせることができ
れば、より安全走行を確保することができる。
　このように、自車両の存在を他者に知らせるようにした技術として、特許文献１記載の
技術が提案されている。
　この技術では、車両の前方の所定距離だけ離れた路面位置に視認可能なスポットマーカ
を照射する１又は複数のビーム投光装置を車両に設けることで、歩行者や対向車両に自車
両の存在を知らせるようにしている。
【０００３】
【特許文献１】特開平５－２３８３０７号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　しかし、特許文献１記載の従来技術では、他者に自車両の存在を知らせるためにレーザ
を照射するタイミングは、基本的にドライバの判断に任されている。そして、ドライバが
その都度レーザ照射のオン、オフの操作を行う必要があるため、運転操作の支障になる可
能性がある。
　また運転者にとってオン、オフの適切なタイミングが分からない場合もあり、必ずしも
確実に自車両の存在を知らせることができない。
【０００５】
　さらに、照射されるレーザは、走行する車両の移動にともなって常に照射位置が移動し
ている。
　このため、歩行者等にとってみるとレーザを見逃してしまうこともあり、車両の存在を
報知できない場合もあった。
【０００６】
　そこで、本発明は、より確実に車両の存在を報知することが可能な車両を提供すること
を目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　請求項１に記載した発明では、車両に設置され、視認可能なレーザ光を路面に向けて照
射する照射装置と、道路情報に基づき、照射対象地点を決定する照射地点決定手段と、前
記照射対象地点から自車位置までの距離と前記レーザ光の発信高さとに基づき、前記照射
対象地点を照射する俯角を前記レーザ光の照射角度として決定する照射角度決定手段と、
車両の現在位置が、交差点から所定範囲内であるか否かを判断する判断手段と、前記判断
手段が、車両の現在位置が交差点から所定範囲内であると判断した場合に、車両の移動に
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応じて、前記照射角度決定手段が決定した照射角度に前記照射装置のレーザ光を変更する
ことで、車両の走行位置にかかわらず前記決定した照射対象地点に前記視認可能なレーザ
光を固定して照射する照射手段と、を具備することを特徴とする車両を提供する。
　請求項２記載の発明では、前記照射手段は、前記照射対象地点から自車位置までの距離
に応じてレーザ光の光像サイズを変更することを特徴とする請求項１に記載の車両を提供
する。
　請求項３記載の発明では、前記照射地点決定手段は、現在走行している車線と前記照射
対象地点後に走行する車線により前記照射対象地点を決定する、ことを特徴とする請求項
１又は請求項２に記載の車両を提供する。
　請求項４記載の発明では、障害物を検出する障害物検出手段と、を備え、前記照射手段
は、前記検出した障害物が前記決定した照射対象地点に存在する場合に、レーザ光の照射
を停止することを特徴とする請求項１、請求項２、又は請求項３に記載の車両を提供する
。
　請求項５記載の発明では、障害物を検出する障害物検出手段と、を備え、前記照射地点
決定手段は、前記検出した障害物が前記決定した照射対象地点に存在する場合に、障害物
が存在しない位置に照射対象地点を変更することを特徴とする請求項１、請求項２、又は
請求項３に記載の車両を提供する。
【発明の効果】
【０００８】
　請求項１から請求項５記載の発明によれば、道路情報に基づき照射対象地点を決定し、
照射対象地点から自車位置までの距離とレーザ光の発信高さとに基づき、照射対象地点を
照射する俯角をレーザ光の照射角度として決定し、車両の現在位置が交差点から所定範囲
内であると判断した場合に、車両の移動に応じて、決定した照射角度に照射装置のレーザ
光を変更することで、車両の走行位置にかかわらず決定した照射対象地点に視認可能なレ
ーザ光を固定して照射するようにしたので、より確実に自車両の存在を報知することがで
きる。
　請求項２記載の発明では、照射対象地点から自車位置までの距離に応じてレーザ光の光
像サイズを変更するので、自車両の存在だけでなく、照射対象地点からどの程度の距離に
自車両が存在するのかを報知することができる。
　請求項３記載の発明では、照射地点決定手段は、現在走行している車線と照射対象地点
後に走行する車線により照射対象地点を決定することができる。
　更に、請求項４に記載の発明では、照射対象地点に障害物が存在する場合にレーザ光の
照射を停止するので、障害物を照射する無駄をなくすことができる。
　更に、請求項５に記載の発明では、障害物が存在する場合であっても確実にレーザ光を
照射することができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【０００９】
　以下、本発明の車両における好適な実施の形態について、図１から図５を参照して詳細
に説明する。
（１）実施形態の概要
　本発明の車両では、現在位置と道路情報とから車両の前方に存在する交差点、カーブ、
横断歩道等の照射対象地点を検出し、レーザ光の照射位置（照射対象地点）を決定する。
　そして、所定のタイミング、例えば、車両が照射位置から所定距離（例えば、３０ｍ）
手前に到達したら、決定した道路上の照射位置に人間の目に見えるレーザ光を照射する。
　レーザ光の照射は、車両の走行位置にかかわらず決定した照射位置を常時照射するよう
に、レーザ光の照射角度を調整する。
　レーザ光は車両が照射位置を通過するまでの間照射する。
　照射するレーザ光の形状は、円、直線、曲線、進行方向を示す矢印（左折、右折、直進
）、文字など様々な形状のマークを表示することができる。
【００１０】
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　このようにレーザ光を所定のタイミングで自動的に特定の照射位置に固定して照射する
ので、自車両の存在、接近を自車両が見えない者や離れた位置にいる他者（他車両、歩行
者、自転車など）に事前に知らせ、衝突など事故防止に役立てることができる。
　また、レーザを照射するか否か、する場合のタイミングをシステムが自動的に判断し決
定するので、運転者等は特定の操作をする必要がない。
【００１１】
　決定した照射位置又は自車位置から照射位置までの間に障害物が存在する場合には、レ
ーザ光の照射位置を変更するか、又は照射を中止する。
　すなわち、障害物が車両（普通自動車、バイク、自転車等）及び人間である場合には照
射を中止し（始めから照射しない場合と、照射の途中での中止を含む）、それ以外（ごみ
、動物等）である場合には照射位置を障害物を避ける位置に変更して照射する。
　また、運転者又は他の搭乗者の判断で手動でレーザを照射することも可能である。
【００１２】
（２）実施形態の詳細
　図１は、本実施形態における車両の構成を表したものである。
　この図１に示されるように、車両は、レーザ光の照射位置（照射対象地点）を決定しレ
ーザ光を決定した位置に固定的に照射するレーザ照射装置１０を備えている。
　また、車両は、車両位置検出装置２０と、障害物検出装置３０と、車速センサ４１と、
加速度センサ４２を備えており、それぞれの検出値やデータがレーザ照射装置１０に供給
されるようになっている。
【００１３】
　レーザ照射装置１０は、レーザ制御ＥＣＵ（Ｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃ　Ｃｏｎｔｒｏｌ　
Ｕｎｉｔ）１１、レーザ発信器１２、レンズ１３、スキャナ４を備えている。
　レーザ発信器１２は、可視光のレーザを発信させるもので、半導体レーザ、気体レーザ
等で構成される。
【００１４】
　レンズ１３は、レーザ発信器１２から発信されるレーザのサイズを調整する。レンズ１
３は、図示しない調整機構によりレーザ発信器１２からの距離が調整される。なお、レー
ザ発信器１２から発信されるレーザ光のサイズを調整する必要がない場合には、レンズ１
３及び調整機構を省略することが可能である。
【００１５】
　スキャナ１４は、ポリゴンミラー、ガルバノミラーまたは音響光学偏光器等で構成され
る。
　本実施形態においてスキャナ１４は、車両の移動量に応じてレーザ光の角度を変更する
ことで交差点等、特定の照射位置に固定的にレーザを照射する。
　なお、スキャナ１４は、後述する変形例において、レーザ光による照射形状を矢印、文
字等の所定の報知形状にしたり、サイズ変更する場合にもスキャナ１４によるスキャニン
グが行われる。
【００１６】
　本実施形態において、レーザ発信器１２、レンズ１３、スキャナ１４から構成されるレ
ーザ光照射部は車両前方に配置されているが、車両のフロントガラスの上部等の別の位置
に配置するようにしてもよい。
　また、レーザ光照射部は、車両幅方向の中心に配置されているが、車両右側（運転席側
）、左側（助手席側）に配置するようにしてもよい。
　また、本実施形態におけるレーザ光照射装置１０全体を、車両前方やフロントガラス上
部に配置するようにしてもよい。
【００１７】
　レーザ制御ＥＣＵ１１は、ＣＰＵ、ＲＯＭ、ＲＡＭを備えたコンピュータシステムで構
成される。
　レーザ制御ＥＣＵ１１は、車両位置検出装置２０から供給される現在地情報、道路情報
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から、車両前方に交差点や横断歩道等の照射対象地点が存在するか否か、車両が照射対象
地点から所定距離に到達したか否かを判断する。また、照射対象地点におけるレーザ光の
照射位置の決定も行う。
　また、レーザ制御ＥＣＵ１１は、障害物検出装置３０から供給される画像データ、受信
超音波データを解析することで、障害物の存在を検出すると共に、検出した障害物の分類
（車両、バイク、自転車、人、その他の区別）を行う。
　レーザ制御ＥＣＵ１１は、障害物が検出された場合には、その分類に応じてレーザ光の
照射を中止し、または、照射位置を障害物に当たらない位置に変更して照射する。
【００１８】
　また、レーザ制御ＥＣＵ１１は、車速センサ４１から供給される車速と、加速度センサ
４２から供給される加速度を基に、決定した照射位置にレーザ光が照射されるようにスキ
ャナ１４を制御する。
　そのため、レーザ制御ＥＣＵ１１は、照射位置を決定した際の車両位置（照射対象地点
から所定距離手前の地点）、照射位置決定した時刻（照射開始時刻）、車速、加速度から
、照射位置から自車位置までの距離を算出し、算出した距離とレーザ光の発信高さ（スキ
ャナ１４の高さ）とから、レーザ光を照射する角度を決定する。
【００１９】
　レーザ制御ＥＣＵ１１は、ＲＯＭにレーザ照射プログラム等の各種プログラムを格納し
ており、ＣＰＵが各種プログラムを実行することで、上記レーザ光を照射するための各種
処理、その他の処理を実行するようになっている。
　レーザ制御ＥＣＵ１１は、レーザ光が発信される高さ（スキャナ１４の高さ）を表す高
さ情報を記憶している。本実施形態において高さ情報はＲＡＭに格納されているが、ＲＯ
Ｍで格納するようにしてもよい。
【００２０】
　車両位置検出装置２０は、車両の現在位置を検出する現在位置検出部２１と、交差点、
道路の曲率、横断歩道、交差点や横断歩道における信号の有無等の各種道路情報が格納さ
れた道路情報記憶部２２を備えている。
　現在位置検出部２１は、車両の絶対位置（緯度、経度による）を検出するためのもので
ある。本実施形態では、現在位置検出部２１として、人工衛星を利用して車両の位置を測
定するＧＰＳ（Global Positioning System)受信装置が使用されるが、より正確な位置を
検出するために、ＧＰＳによる検出値の補正信号を受信するＤＧＰＳ受信装置、方位セン
サと、舵角センサと、距離センサと、路上に配置されたビーコンからの位置情報を受信す
るビーコン受信装置等を併用するようにしてもよい。
【００２１】
　本実施形態における車両位置検出装置２０は、車両がナビゲーション装置を搭載してい
る場合には、ナビゲーション装置の現在位置検出装置で検出した車両現在地情報、及び、
ナビゲーション装置が備える道路情報を、ナビゲーション装置から取得するようにしても
よい。
【００２２】
　障害物検出装置３０は、画像センサ３１及び超音波センサ３２を備えている。
　画像センサ３１は、レーザの照射位置の周辺領域を撮像し、その画像から照射周辺領域
内の障害物（車両、歩行者等）を画像処理により特定する。
　超音波センサ３２は、車両前方に超音波を発信し、その反射波を検出することで、車両
前方に物体（障害物）が存在するか否かの検知に使用される。
　なお、障害物検出装置３０は、障害物を検出するためのセンサとして赤外線センサ等の
他のセンサを使用するようにしてもい。
【００２３】
　次に以上のように構成された車両により、自車の存在を他者に報知するためのレーザ照
射処理の動作について説明する。
　図２は、車両によりレーザ光を照射する状態を表したものである。
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　図２（ａ）に示されるように、車両５０は、車両位置検出装置２０から供給される現在
地情報と道路情報とから、車両５０の前方に存在する照射対象地点を検出し、照射対象地
点から所定距離手前に到達すると、照射対象地点（図２では交差点）における照射位置５
１ａを決定してレーザ光を照射する。
【００２４】
　車両５０が走行して照射対象地点に近づくに従って、レーザ制御ＥＣＵ１１は、照射位
置５１ａまでの距離とレーザを発信する高さとからレーザ光の照射角度（俯角）を決定す
る。すなわち、照射対象地点に近づくにつれて、俯角が大きく成るように制御する。　そ
して、レーザ制御ＥＣＵ１１は、車両の移動に応じて俯角を変更することにより、常に決
定した照射位置にレーザ光を照射する。　このように、車両が照射対象地点から所定距離
手前に到達してから照射対象地点を通過するまでのあいだ常に決定した照射位置をレーザ
光で照射するので、交差点を通過する他車両や歩行者等に対して自車両５０の存在をより
確実に認識させることができる。
【００２５】
　一方、レーザ制御ＥＣＵ１１は、照射対象地点及び、照射対象地点から自車両５０まで
の間に障害物が存在する場合、例えば、自車両５０の前方に他車両５２が存在する場合（
図２（ｂ））や、照射対象地点に歩行者５３が存在する場合（図２（ｃ））には、レーザ
光の照射を中止する。
　レーザ光の照射を中止する障害物は、車両（普通自動車、オートバイ、自転車等）及び
歩行者である。
　障害物が車両や歩行者以外（例えば、ごみ等）である場合には、図２（ｄ）に示される
ように、そのレーザ光の照射位置を障害物５４が存在しない位置５１ｂに変更して照射す
る。
　なお、照射対象地点に信号機が存在する場合には、障害物の有無にかかわらずレーザ光
の照射は行わない。
【００２６】
　図３は、以上のレーザ照射処理動作の詳細を表したフローチャートである。
　本実施形態においてレーザ照射処理は、イグニッションＯＮで動作開始する。なお、シ
フトレバー位置を検出し、車両の走行モード位置にある場合（ロー、セカンド、ドライブ
等）、すなわち、ニュートラル及びパーキング以外である場合に、動作するようにしても
よい。
【００２７】
　レーザ制御ＥＣＵ１１は、車両位置検出装置２０から車両の現在位置（緯度、経度）と
、現在位置周辺の道路情報を取得する（ステップ１０）。
　そして、レーザ制御ＥＣＵ１１は、車両の現在地が交差点等の照射対象地点まで所定距
離（例えば３０ｍ）以内か否かを判断する（ステップ１１）。
【００２８】
　車両が照射対象地点まで３０ｍよりも離れている場合（ステップ１１；Ｎ）、レーザ制
御ＥＣＵ１１は、レーザ光の照射を中止（照射していない状態に）し（ステップ１２）、
メインルーチンにリターンする。
【００２９】
　車両の現在位置が照射対象地点から３０ｍ以内である場合、レーザ制御ＥＣＵ１１は、
照射対象地点から３０ｍの地点に車両が到達した時刻（照射開始時刻）をＲＡＭに格納し
、照射対象地点に信号機が設置されているか否かを判断する（ステップ１３）。
　信号機の有無は、該当する照射対象地点に信号機が存在する場合には、道路情報に信号
機の存在情報が含まれるため、この道路情報から判断する。なお、画像センサ３１の撮像
画像から画像処理によって信号機の有無を判断するようにしてもよい。
【００３０】
　照射対象地点に信号機が存在する場合（ステップ１３；Ｎ）、レーザ制御ＥＣＵ１１は
、レーザ光の照射を中止して（ステップ１２）、メインルーチンにリターンする。
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　一方、信号機が存在する場合（ステップ１３；Ｙ）、レーザ制御ＥＣＵ１１は、障害物
検出装置３０から、画像センサ３１で撮像した画像データと、超音波センサ３２による反
射波の検出結果情報（超音波情報）を取得し（ステップ１４）、自車両の前に他車両が存
在するか否か（ステップ１６）、及び照射対象地点に障害物が存在するか否かを判断する
（ステップ１６）。
【００３１】
　照射対象地点から自車両の間に他車両が存在する場合、レーザ制御ＥＣＵ１１は、他車
両を照射してしまうので、レーザ光の照射を中止し（ステップ１２）、メインルーチンに
リターンする。
　一方、他車両が存在せず（ステップ１５；Ｎ）、且つ交差点内に障害物が存在しない場
合（ステップ１６；Ｎ）、レーザ制御ＥＣＵ１１は、レーザ光の照射位置を決定する（ス
テップ１７）。
【００３２】
　すなわち、レーザ制御ＥＣＵ１１は、照射対象地点の中心を照射位置に決定する。
　そして、レーザ制御ＥＣＵ１１は、車速センサ４１と加速度センサ４２から車速と加速
度を取得し、車速、加速度及びＲＡＭに格納した照射開始時刻からの経過時間とから、照
射対象地点から手前３０ｍの地点からの車両の移動距離を算出し、自車両から照射位置ま
での距離Ｌを算出する。
　レーザ制御ＥＣＵ１１は、算出した照射位置から自車位置までの距離Ｌと、レーザ光の
発信高さ（スキャナ１４の高さ）とから、レーザ光を照射する角度を決定する。
【００３３】
　照射対象地点内に障害物が存在する場合（ステップ１６；Ｙ）、レーザ制御ＥＣＵ１１
は、障害物が人間（歩行者、自転車）か否かをステップ１４で取得した画像データから判
定する（ステップ１８）。
　なお、超音波センサ３２の反射波は、他車両である場合よりも人間のほうが反射波が弱
くなるため、反射波の強弱によって、障害物が人間か否かを判断することも可能である。
この場合、反射波が所定基準値よりも小さい場合に人間と判断する。
　障害物が人間である場合、レーザ制御ＥＣＵ１１は、レーザ光の照射を中止し（ステッ
プ１２）、メインルーチンにリターンする。
【００３４】
　一方、障害物が人間（歩行者、自転車）である場合、レーザ制御ＥＣＵ１１は、撮像し
た画像データから、照射対象地点における障害物の位置を特定し、最初に決定される照射
位置（照射対象地点の中心）を調整する。すなわち、レーザ光が人間を照射しない位置に
変更する照射位置を変更する（ステップ１９）。
　レーザ制御ＥＣＵ１１は、さらに、変更前後の照射位置から、ステップ１７と同様にし
てレーザ光を照射する角度を決定する。
　なお、位置調整前の照射位置（照射対象地点の中心）にレーザ光を照射しても人間を照
射しないに場合には、位置を調整は行わない。
【００３５】
　ステップ１７又はステップ１９において、レーザ光の照射位置を決定、調整し、レーザ
光の照射角を決定した後、レーザ制御ＥＣＵ１１は、決定した照射角度でレーザ光の照射
するようにレーザ発信器１２及びスキャナ１４を制御し（ステップ２０）、メインルーチ
ンにリターンする。
　これにより、発信されるレーザ光は、決定した照射位置に固定的に照射される。
【００３６】
　図４は、以上説明した実施形態における変形例として、レーザ光を他の状態で照射する
場合を表したものである。
　説明した実施形態では、レーザ光の光像は円形のスポット状で、そのサイズも一定であ
り、照射対象地点の中心を照射位置として照射する場合について説明したが、以下のよう
に変形することも可能である。
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【００３７】
（Ａ）第１の変形例（図４（ａ））
　第１の変形例では、照射位置と自車両との距離に応じてサイズを変更するものである。
　すなわち、図４（ａ）に示されるように、レーザ制御ＥＣＵ１１は、自車両５０から照
射位置までの距離が長い場合には照射するレーザ光を小さな光像５７ａとし、距離が短く
なるに従って大きな光像５７ｂとする。
　本実施形態において、レーザ制御ＥＣＵ１１は、レーザ光の光像サイズは距離に対応し
てアナログ的（徐々に）に大きく成るように制御しているが、段階的に大きくするように
してもよい。すなわち、自車両から照射位置までの距離をＬとした場合、Ｌ≦１０ｍの場
合に大サイズ、１０ｍ＜Ｌ≦２０ｍの場合に中サイズ、２０ｍ＜Ｌ≦３０ｍの場合に小サ
イズとする（より細かく分けることも可能である）。
【００３８】
　この場合、レーザ光の光像サイズを変更するために、レーザ制御ＥＣＵ１１は、レーザ
光のスキャニングを制御することでサイズ変更をする。
　なお、レンズ１３の位置を調節することでレーザ光の光像サイズを変更するようにして
もよく、特にスキャナ１４を備えない車両である場合にはこの方法による。
【００３９】
　この第１変形例によれば、自車両の存在だけでなく、照射対象地点からどの程度の距離
に自車両が存在するのかを交差点を通過する他車両や歩行者等に報知することができる。
【００４０】
（Ｂ）第２の変形例（図４（ｂ））
　この第２の変形例では、レーザ光の光像として円形ではなく、矢印形状の光像５５とす
る。
　この矢印形状は、矢頭が左向きの左折用、矢頭が右向きの右折用、及び矢頭が進行方向
向きの直進用の３種類のうちの１つを車両の進行方向に応じて照射する。
　車両の進行方向は、方向指示器の出力の有無及び出力値から直進、右折、左折を判断す
る。また、ナビゲーション装置により探索された走行経路を走行している場合には、その
走行経路から進行方向を判断する。
　第２の変形例において、矢印形状の光像５５は、レーザ光のスキャニング制御による。
　この第２の変形例によれば、自車両の存在だけでなく、自車両がどの方向に進路を取る
かをも報知することができ、衝突事故を未然に防ぐことが可能になる。
【００４１】
（Ｃ）第３の変形例
　この第３の変形例では、レーザ光の光像として、円形や矢印形状ではなく、レーザ光の
スキャニング制御により、自車が存在することを報知する特定の文字や絵文字を形成する
ものである。
　例えば、「車両アリ」「止まれ」等の文字や、一時停止を表す絵文字等を光像として形
成する。
【００４２】
　なお、第２の変形例、第３の変形例の場合においても第１の変形例と同様に、照射位置
と自車両との距離に応じてレーザ光の光像サイズを変更するようにしてもよい。
【００４３】
（Ｄ）第４の変形例（図４（ｃ））
　説明した実施形態では、照射対象地点の中心をレーザ光の照射位置として決定したが、
この第４の変形例では、図４（ｃ）に示されるように、照射位置を車線により決定する。
　この第４変形例は、上記第１から第３の各変形例に適用することも可能である。
【００４４】
　第４変形例では、レーザ制御ＥＣＵ１１は、現在走行している車線と、照射対象地点に
おいて自車両が左折した後に走行する車線とが交差する領域の中心を照射位置に決定する
。
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　照射対象地点において左折する道路が存在しない場合（Ｔ字路）には右折後に走行する
車線と交差する領域の中心を照射位置に決定する。
　左折道路も右折道路も存在しない場合（信号機の存在しない横断歩道、曲率が所定値以
上の曲路等）には、照射対象地点における走行車線上の中心を照射位置とする。
【００４５】
（３）第２の実施形態
　図５は、第２の実施形態によるレーザ光の照射状態を表したものである。
　この第２の実施形態の構成は、レーザ発信器１２、レンズ１３、スキャナ４から構成さ
れるレーザ光照射部が車両の右前方又はフロントガラス上部の右側に配置されていおり、
この点以外は第１の実施形態と同一である。
【００４６】
　図５（ａ）に示されるように、第２の実施形態におけるレーザ制御ＥＣＵ１１は、現在
走行中の道路が中央車線が存在しない狭い道路であるか否かを車両位置検出装置２０から
供給される道路情報から判断する。
【００４７】
　そして、所定幅以下の道路である場合、レーザ制御ＥＣＵ１１は、画像センサ３１で撮
像した画像データと、超音波センサ３２による反射波の検出結果情報（超音波情報）から
、対向車両５６が存在するか否かを判断する。
　対向車が存在する場合、レーザ制御ＥＣＵ１１は、車幅右側に沿って、車両前方にレー
ザ光による車幅ライン５７を路上に照射する。レーザ制御ＥＣＵ１１は、レーザ光のスキ
ャニング制御により車幅ライン５７を路上に形成する。
　形成する車幅ライン５７は、例えば、自車両位置から１０ｍの長さに形成し、対向車両
５６とすれ違うまで表示する。
【００４８】
　このように、道幅の狭い道路で、自車両の対向方面からくる他車両とすれ違う際に、車
両前方に車幅ライン５７を道路上に照射することにより、自車両５０の走行幅を示し、他
車両５６のすれ違い時の運転をアシストすることができる。
【００４９】
　なお、図５（ｂ）に示されるように、道路がカーブしている場合には、道路の形状にあ
わせて車幅ライン５７を形成するようにしてもよい。この場合の道路の形状は、車両現在
位置に対応する道路情報から判断する。
　また、道路情報からでなく、車両のステアリング角を検出し、ステアリング角による車
両の走行予想軌跡に合わせて車幅ライン５７を形成するようにしてもよい。
【図面の簡単な説明】
【００５０】
【図１】本発明の一実施形態における車両の構成図である。
【図２】車両によりレーザ光を照射する状態を表した説明図である。
【図３】レーザ照射処理動作の詳細を表したフローチャートである。
【図４】実施形態における変形例についての説明図である。
【図５】第２の実施形態によるレーザ光の照射状態を表した説明図である。
【符号の説明】
【００５１】
　１０　レーザ照射装置
　１１　レーザ制御ＥＣＵ
　１２　レーザ発信器
　１３　レンズ
　１４　スキャナ
　２０　車両位置検出装置
　２１　現在位置検出部
　２２　道路情報記憶部
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　３０　障害物検出装置
　３１　画像センサ
　３２　超音波センサ
　４１　車速センサ
　４２　加速度センサ
　５０　自車両
　５１　照射位置

【図１】 【図２】
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【図３】 【図４】

【図５】
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