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(54) Title: OBSTACLE ALARM DEVICE

(54) 発 明の名称 ：障害物警報装置

(57) Abstract: Provided i s an obstacle alarm device capable 01 specifying the
presence o f an obstacle near a vehicle and alerting a driver t o the presence o f
said obstacle, without making conditions around the vehicle difficult t o ob
serve. This obstacle alarm device i s provided with: a captured-image acquisi
tion unit for acquiring a captured image capturing the scene around the
vehicle; an observation-image generation unit for generating an observation
image on the basis o f the captured image; an object-presence determination
unit for determining whether or not an object i s present in an outer region t o
the outside o f the observation image; a speciiying-image output unit for out-
putting a specifying image that includes a speciiying indicator specifying the
presence o f an object, and i s displayed in an edge section on the side o f the
observation image toward the outer region in wmch the object i s present,
when an object i n the outer region i s entering the region corresponding t o the
observation image; and an action-image output unit for outputting an image
i n which the specifying indicator moves by following the movement o f the
object at a position thereabove in the observation image, when the outer-re -

< gion object has entered the region corresponding t o the observation image.

(57) 要約： 車両の周 囲の状況 を見難 くす る ことな く、車両 に
接近す る障 害物 の存在 を運転者 に明示 して注意 喚起 す る こと
が で きる障 害物 警報装 置 を提供 す る。 この よ うな障害物 警報
装置 は、車 両の周 囲の情景 を撮影 した撮影 画像 を取得 す る撮
影 画像 取得 部 と、撮影 画像 に基 づ いて注 目撮 影 画像 を生 成す
る注 目撮影 画像 生成部 と、注 目撮 影 画像 の外 側 の外側領 域 に
物体 が存在 す るか否 か を判 定す る物体存在判 定部 と 外 側領
域 の物体 が 注 目撮影 画像 に対応 す る領域 に進 入す る場合 に、

注 目撮影画像 にお ける物体が存在す る外側領域 の側の端部 に表示す る、物体の存在 を明示す る明示指標 を
含む明示画像 を出力す る明示画像 出力部 と、外側領域 の物体 が注 目撮影 画像 に対応 す る領域 に進 入 して い
るときに、明示指標 が注 目撮影 画像 にお ける物体の上方位置 で 当該 物体 の移動 に追従 して移動す る画像 を
出力す る動作画像 出力部 とを備 える。
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明 細 書

発 明の名称 ：障害物警報装 置

技術分野

[0001 ] 本発 明 は、 車両 に接 近 す る障害物 の存在 を乗 員 に明示 す る障害物 警報装 置

に関す る。

背景技術

[0002] 車両 の周 囲 には運転者 の位 置 か ら視 認 で きな い死 角 があ り、 運転者 は車両

の運転 にあた り当該車両 の周 囲 に細心 の注意 を払 う必要 があ る。特 に、 車両

を後 退 して駐 車 させ る場合 には、駐 車 自体 に苦手 意識 を持 って い るュ一ザ も

多 く、精神 的疲 労 も少な くな い。 そ こで、従 来、 車両 の周 囲の障害物 を監視

す る技術 が利 用 され て きた （例 えば特 許 文献 1 及び 2 ) 。

[0003] 特 許 文献 1 に記載 の車両 の障害物 警報装 置 は、横移 動 障害物検 出手段 と、

横移 動方 向検 出手段 と、横移 動情報提供手段 とを備 えて構成 され る。横移 動

障害物検 出手段 は車両前 方 において進行方 向 を横切 る方 向 に移 動 す る障害物

を検 出す る。横移 動方 向検 出手段 は横移 動 障害物検 出手段 によ り検 出 され た

障害物 の横移 動方 向 を検 出す る。横移 動情報提供手段 は横移 動方 向検 出手段

によ り検 出 され た障害物 の横移 動方 向 に関す る情報 を ドライバ 一 に提供 す る

。 この際、横移 動情報提供手段 は表 示部 に横移 動方 向検 出手段 によ り検 出 さ

れ た横移 動方 向 を表 わ す矢 印 をデ ィス プ レイ に表 示 す る。

[0004] 特 許 文献 2 に記載 の車両周 囲監視装 置 は、撮像手段 と、 障害物検 出手段 と

、表 示手段 とを備 えて構成 され る。撮像手段 は 自車両 の一部 を含 む車両周 囲

を撮像 す る。 障害物検 出手段 は車両周 囲 に位 置 す る障害物 を検 出 し、検 出 し

た障害物 と自車両 との距離 を算 出す る。表 示手段 は撮像手段 によ って撮像 さ

れ た撮像 画像 と障害物検 出手段 によ って算 出 され た距離 を示 す障害物表 示画

像 とを 1 つの画面 に表 示 す る。

先行技術 文献

特許 文献



[0005] 特許文献1 ：特開平 1 1 — 1 1 5 6 6 0 号公報

特許文献2 ：特開2 0 0 9 _ 2 1 7 7 4 0 号公報

発明の概要

発明が解決しょうとする課題
[0006] 特許文献 1や特許文献 2 に記載の技術のように車両の周囲の障害物を検出

し、当該障害物を明示する情報 （矢印等）を画面表示することで運転者に車

両の周囲の障害物の存在を報知することが可能である。しかしながら、車両

に搭載されるディスプレイ （表示手段）の画面サイズは大きいものではない

。このため、ディスプレイに表示される車両の周囲の状況を示す画像上に矢

印等を表示すると、車両の周囲の状況が見難くなつたり障害物を把握できな

くなつたりする可能性がある。

[0007] 本発明の目的は、上記問題に鑑み、車両の周囲の状況を見難くすることな

く、車両に接近する障害物の存在を運転者に明示して注意喚起することがで

きる障害物警報装置を提供することにある。

課題を解決するための手段
[0008] 本発明による障害物警報装置の特徴構成は、

車両の周囲の情景を撮影した撮影画像を取得する撮影画像取得部と、

前記撮影画像に基づいて注目撮影画像を生成する注目撮影画像生成部と、

前記注目撮影画像の外側の外側領域に物体が存在するか否かを判定する物

体存在判定部と、

前記外側領域の物体が前記注目撮影画像に対応する領域に進入する場合に

、前記注目撮影画像における前記物体が存在する外側領域の側の端部に表示

する、前記物体の存在を明示する明示指標を含む明示画像を出力する明示画

像出力部と、

前記外側領域の物体が前記注目撮影画像に対応する領域に進入していると

きに、前記明示指標が前記注目撮影画像における前記物体の上方位置で当該

物体の移動に追従して移動する画像を出力する動作画像出力部と、

を備える点にある。



[0009] 本構成 の障害物警報装置 は、注 目撮影画像 の外側領域 に物体が存在 するか

否かを判定 して、外側領域 の物体が注 目撮影画像 に対応する領域 に進入する

場合 に、注 目撮影画像 における物体が存在 する外側領域 の側 の端部 に、 その

物体の存在 を明示する明示指標 を表示する。

このため、車両 に備 え られ る表示装置 （例 えばモニタ）の画面 に物体が映

つていな くても、車両 に接近する物体が撮影範 囲内に入 った時点で、車両の

周囲の状況 を表示 しつつ、運転者 に対 して車両 に接近する物体の存在及びそ

の接近方向を予め明示することがで きる。

したが って、表示装置の画面サイズが小 さい場合でも、車両 に接近する物

体 を見逃すおそれが少ない。

[001 0] また、外側領域 の物体が注 目撮影画像 に対応する領域 に進入 しているとき

に、 明示指標 が注 目撮影画像 における物体の上方位置で当該物体の移動 に追

従 して移動する画像 を出力する。

このため、運転者 が見難 くな らないように物体 を表示 しなが ら、物体の現

在位置 を明示することがで きる。

したが って、本構成 の障害物警報装置であれば、車両の周囲の状況 を見難

くすることな く、車両 に接近する障害物 （物体）の存在 を運転者 に明示 して

注意喚起することがで きる。

[001 1] また、前記動作画像 出力部 は、前記外側領域 の物体が前記注 目撮影画像 に

対応する領域 に進入 した ときに、前記画像 の出力 を開始するように構成 する

と好適である。

[001 2] 本構成 であれば、注 目撮影画像 に対応する領域 に進入 した物体の進入開始

時か らの動 きを明示 して、運転者 に対 して効果的に注意喚起することがで き

る。

[001 3] また、前記動作画像 出力部 は、前記注 目撮影画像 に対応する領域 に進入 し

ているときに、前記注 目撮影画像 における前記物体が存在 する外側領域 の側

の端部 か ら前記物体の上方位置へ前記明示指標 を移動する画像 を出力する構

成 とすると好適である。



[0014] 本構成 であれば、車両 に接近する物体が撮影範 囲内に入 った時点で、車両

の周囲の状況 を表示 しつつ、運転者 に対 して車両 に接近する物体の存在及び

その接近方向を予め明示することがで きると共 に、運転者 が見難 くな らない

ように物体 を表示 しなが ら、物体の現在位置 を明示することがで きる。

[001 5] また、前記動作画像 出力部 は、前記外側領域 の物体が前記注 目撮影画像 に

対応する領域 に進入 した ときに、前記明示指標 が回転 しなが ら移動する画像

を出力する構成 とすると好適である。

[001 6] この ような構成 とすれば、物体が前記注 目撮影画像 に対応する領域 に進入

した ときに、前記明示指標 が回転 しなが ら移動する画像 を出力するので、注

目撮影画像 に対応する領域 に進入 した物体の存在 を明示指標 で明示するにあ

た って、 明示指標 が画像 中に紛れ込んで、運転者 が明示指標 を見失 った り何

等かの物体 と勘違 い しないように、 明示指標 を目立つように回転 させなが ら

移動 させて、物体の存在 を明示することがで きる。 したが って、車両の周囲

の状況 を見難 くすることな く、車両 に接近する障害物 （物体）の存在 を運転

者 に明示 して注意喚起することがで きる。

[001 7] また、前記動作画像 出力部 は、前記外側領域 の物体が前記注 目撮影画像 に

対応する領域 に進入 した ときに、前記明示指標 が徐 々に小 さ くな りなが ら移

動する画像 を出力する構成 とすると好適である。

[001 8] この ような構成 とすれば、 明示指標 を小 さ くして上方位置へ移動 させ るこ

とによ り、注 目撮影画像 の端部 に表示 され る物体 を明示指標 によ り隠す こと

な く表示することが可能 となる。

[001 9] また、前記動作画像 出力部 は、前記明示指標 が上方位置へ移動 した ときに

、前記明示指標 の中央側 に向けて突出する頂部 が物体側 に向 くように画像 を

出力する構成 とすると好適である。

[0020] この ような構成 とすれば、 明示指標 の頂部 が中央側 か ら物体側へ向 くよう

にすることで、物体が注 目撮影画像 に対応する領域 に進入 した ことをよ り明

確 にすることがで きる。

[0021 ] また、前記動作画像 出力部 は、前記外側領域 の物体が設定速度未満の速度



で移動するときに、前記明示指標が点滅する前記画像を出力するように構成

すると好適である。

[0022] 本構成であれば、動きが遅くて目立たない物体の存在を目立つように明示

して、運転者に対して効果的に注意喚起することができる。

[0023] また、前記動作画像出力部は、前記明示指標が前記物体の画面横方向への

移動にのみ追従して画面横方向にのみ移動する画像を出力するように構成す

ると好適である。

[0024] このような構成とすれば、注目撮影画像に対応する領域に進入した物体の

移動に追従させるべき、注目撮影画像における明示指標の動きを単純化する

ことができるので、運転者が明示指標を見失い難く、運転者に対してより効

果的に注意喚起することができる。

図面の簡単な説明

[0025] [ 図1]第 1実施形態に係る障害物警報装置の構成を模式的に示したプロック図

である。

[図2]第 1実施形態に係る障害物警報装置の処理の一例を示した図である。

[図3]第 1実施形態に係る障害物警報装置の処理の一例を示した図である。

[図4]第 1実施形態における合成画像の一例を示した図である。

[図5]第 1実施形態における合成画像の一例を示した図である。

[図6]第 1実施形態における合成画像の一例を示した図である。

[図7]第 1実施形態に係る障害物警報装置の処理を模式的に示した図である。

[図8] 第2 実施形態における合成画像の一例を示した図である。

[図9]第3 実施形態に係る障害物警報装置の構成を模式的に示したプロック図

である。

[図10]第3 実施形態に係る障害物警報装置の処理の一例を示した図である。

[図11]第3 実施形態における合成画像の一例を示した図である。

[図12]第3 実施形態における合成画像の一例を示した図である。

[図13]第3 実施形態における合成画像の一例を示した図である。

[図14]第3 実施形態における合成画像の一例を示した図である。



[ 図15] 第 3 実施形態における合成画像の一例を示 した図である。

[ 図16] 第 3 実施形態における合成画像の一例を示 した図である。

[ 図17] 第 3 実施形態に係る障害物警報装置の処理を模式的に示 した図である

[ 図18] 第 4 実施形態に係る障害物警報装置の構成を模式的に示 したプロック

図である。

[ 図19] 第 4 実施形態に係る障害物警報装置の処理の一例を示 した図である。

[ 図20] 第 4 実施形態における合成画像の一例を示 した図である。

[ 図21] 第 4 実施形態における合成画像の一例を示 した図である。

[ 図22] 第 4 実施形態に係る障害物警報装置の処理を模式的に示 した図である

発明を実施するための形態
[0026] 1 . 第 1実施形態

以下、本発明の第 1実施形態について、詳細に説明する。本発明に係る障

害物警報装置 1 0 0 は、車両に接近する歩行者や車両などの物体がある場合

に当該車両の運転者に物体が接近 していることを明示する機能を備えている

本実施形態では、駐車場などにおける車両の後進時に、その車両の後方側

に物体がある場合に当該車両の運転者に物体が接近 していることを明示する

機能を備えている。

以下、図面を用いて説明する。

[0027] 図 1 は、障害物警報装置 1 0 0 の構成を模式的に示 したプロック図である

。図 1 に示すように、障害物警報装置 1 0 0 は、撮影画像取得部 1 1、注目

撮影画像生成部 1 2 、外側領域生成部 1 3 、物体存在判定部 1 4 、移動判定

部 1 5 、明示画像出力部 1 6 、明示画像格納部 1 7 、合成画像生成部 1 8 、

マスク領域設定部 1 9 、障害物存在エリア生成部 2 0 、障害物存在エリア強

調表示部 2 、動作画像出力部 3 0 、動作画像格納部 3 の各機能部を備え

て構成される。各機能部はC P U を中核部材として車両 1 の運転者に物体 7



の接近 を明示する種 々の処理 を行 うための上述の機能部 がハ一 ドウエア又 は

ソフ 卜ウェア或 いはその両方で構築 されている。

[0028] 図 2 に示すように、撮影画像取得部 1 1 は、車両 1 が備 えるカメラ 5 で当

該車両 1 の周囲の情景 を撮影 した撮影画像 G を取得 する。本実施形態 におけ

るカメラ 5 は、 C C D (charge coup Led dev i c e ) ゃ 〇 I S (CMOS i mage s e

nsor ) な どの撮像素子 を内蔵するとともに、撮影 した情報 を動画情報 と して

出力するデジタル カメラによ り構成 され る。

[0029] カメラ 5 は、 図 2 ( a ) に示すように、車両 1 の外側後部 に備 え られ るラ

ィセ ンスプ レー 卜の近傍、或 いは車両 1 の外側後部 に備 え られ るエ ンブ レム

の近傍等 に、車両 1 の後方 に向けてやや俯角 を有 して配設 され る。

また、 カメラ 5 は広角 レンズ （図示せず） を備 えて構成 され る。 これ によ

り、車両 1 の後方 を略 1 8 0 度 の角度範 囲に亘 つて、車両 1 の周囲の情景 を

撮影 することがで きる。 このような撮影範 囲は、 図 2 ( a ) の 「広視野角」

と して示す。 このカメラ 5 は、 リアル タイムで動画 を撮影画像 G と して出力

する性能 を有 する。 このような撮影画像 G は、撮影画像取得部 1 1 に伝達 さ

れ る。

[0030] このような撮影画像 G の一例 を図 2 ( b ) に示す。 図 2 ( b ) に示す撮影

画像 G の全幅 は、 図 2 ( a ) の広視野角 に対応する。 ここで、撮影画像 G は

、 図 2 ( a ) に示すような車両 1 か ら後方 を見て左側 にいる物体 （本実施形

態では歩行者） 7 が、 図 2 ( b ) に示すように撮影画像 G 内の右側 にいるよ

うに鏡像処理 が行われ る。 これは、 モニタ 5 0 に車両 1 の後方の情景 を表示

する際、車両 1 の運転者 が撮影画像 G に含 まれ る物体 7 が車両 1 の左側 にい

るのか右側 にいるのかを感覚的に理解 し易 くするためである。

[0031 ] 図 1 に戻 り、注 目撮影画像生成部 1 2 は、撮影画像取得部 1 1 か ら伝達 さ

れた撮影画像 G に基づいて注 目撮影画像 を生成 する。本実施形態では、撮影

画像 G の撮影範 囲は広視野角である。 このため、注 目撮影画像生成部 1 2 は

、撮影画像 G の中央部分である狭視野領域 N を注 目撮影画像 と して生成 する



[0032] 本実施形態では、注目撮影画像は、図 2 ( b ) に示す撮影画像Gの横方向

の中央部分が相当する。このような狭視野領域 Nは、図 2 ( a ) の 「狭視野

角」のような例えば車両 1 の後方 1 2 0 ~ 1 3 0 度程度の角度範囲の領域と

すると好適である。

また、狭視野領域 Nは車両 1 が後退する際の進行可能範囲に近いので、撮

影画像Gのうち特に注目すべき領域であることから 「注目撮影画像」と称さ

れる。このような注目撮影画像は、後述するモニタ 5 0 に表示す表示画像に

対応する （図 2 ( c ) 参照）。なお、本実施形態では、 「注目撮影画像」は

「狭視野領域」の画像であるとして説明する。

[0033] 外側領域生成部 1 3 は、注目撮影画像の外側の外側領域 0 を生成する。す

なわち、撮影画像Gのうち狭視野領域 Nの外側の外側領域 0 を生成する。上

述のように、撮影画像Gの横方向の中央部分に注目撮影画像生成部 1 2 によ

り狭視野領域 Nが生成される。外側領域生成部 1 3 はこのような狭視野領域

Nの横方向の外側に、図 2 ( b ) に示すような外側領域 0 を生成する。外側

領域生成部 1 3 により生成された外側領域 0 は物体存在判定部 1 4 に伝達さ

れる。

[0034] 物体存在判定部 1 4 は、外側領域生成部 1 3 から伝達された外側領域 0 に

物体 7 が存在するか否かを判定する。物体 7 が存在するか否かの判定は、例

えばパターンマツチング等の公知の画像認識処理を用いて行うことが可能で

ある。もちろん、パターンマッチング以外の処理により、外側領域 0 に物体

7 が存在するか否かを判定することは可能である。物体存在判定部 1 4 の判

定結果は移動判定部 1 5 に伝達される。

[0035] 移動判定部 1 5 は、物体存在判定部 1 4 により外側領域 0 に物体 7 が存在

すると判定された場合に、外側領域 0 の物体 7 の現在位置及び移動方向を判

定する。特に本実施形態では、移動判定部 1 5 により、外側領域 0 の物体 7

が狭視野領域 Nの側に移動するか否かが判定される。

狭視野領域 Nの側に移動するとは、車両 1 の後方において、車両 1 の幅方

向外側から、車両 1 の真後ろの方向に移動することを示す。移動方向の判定



は、例えば撮影画像G における物体 7 の現在位置と所定時間前の撮影画像G

における物体 7 の位置とを比較 して行うことも可能であるし、オプティカル

フローを用いるなどの公知の手法を用いて行うことができる。

[0036] 明示画像出力部 1 6 は、移動判定部 1 5 により外側領域 0 の物体 7 が注目

撮影画像に対応する領域の側に移動すると判定された場合に、図 2 ( c ) に

示すように、注目撮影画像における物体 7 が存在する外側領域 0 の側の端部

に表示する、物体 7 の存在を明示する明示指標 S を含む明示画像を出力する

[0037] 本実施形態では、注目撮影画像に対応する領域は、狭視野領域 N に相当す

る。 したがって、明示画像出力部 1 6 は、外側領域 0 の物体 7 が狭視野領域

Nの側に移動する場合に、注目撮影画像における物体 7 が存在する外側領域

0 の側の端部に表示する、物体 7 の存在を明示する明示指標 S を含む明示画

像を出力する。

狭視野領域 Nのうち物体 7 が存在する外側領域 0 の側とは、物体 7 が左側

の外側領域 0 にいる場合には狭視野領域 N内の左側の領域が相当する。一方

、物体 7 が右側の外側領域 0 にいる場合には狭視野領域 N内の右側の領域が

相当する。

[0038] 本実施形態では、明示画像出力部 1 6 は、外側領域 0 の物体 7 が車両 1 の

狭視野領域 Nの側に移動する場合に、狭視野領域 Nのうち物体 7 が存在する

外側領域 0 の側から中央側に向けて、一定時間点灯 したのち消灯する明示指

標 S を表示させる。

—定時間点灯 したのち消灯する明示指標 S とは、明示指標 S が連続 して表

示されている状態ではなく、明示指標 S が点滅 して表示されている状態を示

す。

[0039] ここで、明示指標 S について説明する。本実施形態に係る明示指標 S は、

注目撮影画像 （狭視野領域 N ) の中央側に向けて突出する頂部を有する二等

辺三角形の矢印形状に構成されている。このような明示指標 S は、図 2 ( d

) に示すように明示画像格納部 1 7 に格納されている。図 2 ( c ) は、図 2



( b ) に示すような撮影画像 G、すなわち右側の外側領域 0 に物体 7 がいる

場合に車両 1 のモニタ 5 0 に表示される画像 を示す。

[0040] 明示画像出力部 1 6 は、本実施形態では、図 2 ( c ) に示すように、明示

指標 S を狭視野領域 N である注 目撮影画像 に合成 してモニタ 5 0 に表示する

。そこで、合成画像生成部 1 8 は、注 目撮影画像 に明示指標 S を合成 した合

成画像 を生成する。 これにより、図 2 ( c ) ，図 4 に示すような画像が生成

され、車両 1 の乗員に対 して当該車両 1 に物体 7 が接近 していることを視覚

的に明示することができる。

[0041 ] マスク領域設定部 1 9 は、注 目撮影画像のうち、車両 1 の周囲の情景の少

な くとも一部 を非表示にするマスク領域 M を設定する。本実施形態では、マ

スク領域 M は図 2 ( c ) に示すように、画面上部、すなわち、注 目撮影画像

内の上側部分に設定される。 このマスク領域 M は、注 目撮影画像の横方向両

側 に亘 つて一定幅の帯状 に形成 される。マスク領域 M 内は、車両 1 の上方の

情景が見えないように、例えば黒色で彩色される。 もちろん、他の色で彩色

しても良い。

[0042] 障害物存在エ リア生成部 2 0 は、移動判定部 1 5 により外側領域 0 の物体

7 が狭視野領域 N の側 に移動すると判定されると、図 2 ( c ) に示すように

、マスク領域 M に障害物存在エ リア B を生成する。

障害物存在エ リア B は、注 目撮影画像 における左右両側の端部存在エ リァ

B , B 3 と、両端部存在エ リア B 1 ， B 3 の間の中間存在エ リア B 2 とを

有する。

障害物存在エ リア強調表示部 2 は、外側領域 0 の物体 7 が車両 1 の狭視

野領域 N の側 に移動する場合に、物体 7 が存在する外側領域 0 の側の端部存

在エ リア B 3 を例えば赤色に着色 して、明示指標 S の点滅動作に同期 して点

滅 させ、物体 7 が狭視野領域 N に進入 したときに、端部存在エ リア B 3 の着

色及び点滅動作を解除する。

[0043] 動作画像出力部 3 0 は、物体 7 が存在する外側領域 0 の側の端部 に表示 し

た明示指標 S を注 目撮影画像 における物体 7 の上方位置に移動させた後、所



定回数に亘つて点滅させる移動画像と、物体 7 の上方位置に移動させた明示

指標 S を注目撮影画像における物体 7 の上方位置で当該物体 7 の移動に追従

して移動させる追従画像とを出力する。移動画像及び追従画像は、図 3 ( d

) に示すように、動作画像として動作画像格納部 3 1 に格納されている。

[0044] 移動画像は、図 5 に示すような、注目撮影画像における物体 7 が存在する

外側領域 0 の側の端部に表示 した明示指標 S が徐々に小さくなりながら、か

つ、回転 しながら、注目撮影画像内における物体 7 の上方位置であって、か

つ、物体 7 が存在する外側領域 0 の側の端部存在ェリアB 3 の下縁下側に頂

部が物体 7 の側に向くよう移動 した後、所定回数に亘つて点滅するように連

続的に見える画像である。

[0045] 物体 7 が狭視野領域 N に進入 した場合には、注目撮影画像の端部に物体 7

が表示される。このため、図 3 ( c ) に示すように、物体 7 が狭視野領域 N

に進入 した場合に、明示指標 S を小さくして端部存在エリアB 3 の下縁下側

に移動させることにより、狭視野領域 Nの端部に表示される物体 7 を明示指

標 S により隠すことなく表示することが可能となる。 したがって、車両 1 の

運転者に物体 7 の存在を適切に明示することが可能となる。

[0046] 追従画像は、端部存在ェリアB 1，B 3 の下縁下側で点滅 した後の明示指

標 S が、移動判定部 1 5 により判定された物体 7 の現在位置に基づいて、図

6 ( a ) ~ ( e ) に示すような、狭視野領域 N に進入 した物体 7 の画面横方

向への移動にのみ追従 して障害物存在ェリアB の下縁下側に沿つて注目撮影

画像内で画面横方向にのみ連続的に移動するように見える画像である。

なお、動作画像出力部 3 0 は、外側領域 0 の物体 7 が設定速度未満の速度

で移動するときには、明示指標 S が点滅 しながら移動するように見える追従

画像を出力する。

[0047] 動作画像出力部 3 0 は、移動判定部 1 5 により外側領域 0 の物体 7 が注目

撮影画像に対応する領域、すなわち狭視野領域 N に進入 したと判定されたと

きに移動画像を出力 し、その移動画像の終了と同時に追従画像を出力する。

したがって、動作画像出力部 3 0 は、外側領域 0 の物体 7 が注目撮影画像



に対応する領域 N に進入 したときに、追従画像の出力を開始する。

合成画像生成部 1 8 は、動作画像出力部 3 0 か ら出力された移動画像及び

追従画像 を注 目撮影画像 に合成 した合成画像 を生成する。 これにより、図 5

，図 6 に示すような画像がモニタ 5 0 に表示される。

[0048] 図 4 〜図 6 は、 このような明示指標 S が表示される一連の画像の一例 を示

す。

図 4 は、外側領域 0 にいる物体 7 が狭視野領域 N の側 に移動 している場合

に、狭視野領域 N に明示指標 S が表示される様子を示 している。

図 4 ( a ) は、外側領域 0 の物体 7 が狭視野領域 N の側 に移動 しないと判

定されているために、明示指標 S が表示されていない状態を示 し、図 4 ( b

) ， （c ) は、外側領域 0 の物体 7 が狭視野領域 N の側 に移動すると判定さ

れた結果、物体 7 が狭視野領域 N に進入するまで明示指標 S が点滅表示され

る様子を示す。

[0049] 図 5 は、外側領域 0 にいる物体 7 が狭視野領域 N に進入 した場合に、明示

指標 S が徐々に小さ くな りなが ら、かつ、回転 しなが ら、注 目撮影画像内に

おける物体 7 の上方位置であつて、かつ、物体 7 が存在する外側領域 0 の側

の端部存在ェ リア B 3 の下縁下側 に頂部が物体 7 の側 に向 くように移動 した

後、所定回数 に亘 つて点滅する様子を示 している。

[0050] 図 6 ( a ) ~ ( e ) は、端部存在エ リア B 3 の下縁下側 に移動 した明示指

標 S が、物体 7 の画面横方向への移動にのみ追従 して障害物存在エ リア B の

下縁下側 に沿 つて注 目撮影画像内で画面横方向にのみ移動する様子を示 して

いる。

図 6 ( f ) は、狭視野領域 N に進入 した物体 7 が狭視野領域 N の外側 に移

動 した結果、動作画像出力部 3 0 が追従画像の出力を中止すると共に、障害

物存在ェ リァ生成部 2 0 が障害物存在ェ リア B を消去 した状態を示す。

[0051 ] 次 に、障害物警報装置 1 0 0 が、注 目撮影画像 に明示画像 を重畳 した合成

画像 をモニタ 5 0 に表示する一連の処理 について、図 7 の模式図を用いて説

明する。 まず、撮影画像取得部 1 1 が、車両 1 のカメラ 5 により撮影 された



撮影画像G を取得する （ステップ# 1 ) 。

[0052] 次に、注目撮影画像生成部 1 2 が取得された撮影画像Gの中央部分を注目

撮影画像として生成すると共に、マスク領域設定部 1 9 がマスク領域Mを設

定する （ステップ# 2 ) 。

一方、外側領域生成部 1 3 が、取得された撮影画像Gの横方向両側部分を

外側領域 0 として生成する （ステップ# 3 ) 。このように生成された外側領

域 0 に物体 7 が存在 しているか否かは、物体存在判定部 1 4 により判定され

る （ステップ# 4 ) 。

[0053] 外側領域 0 に物体 7 が存在 していると判定されると、移動判定部 1 5 によ

り当該物体 7 の移動方向が判定される （ステップ# 5 ) 。物体 7 の移動方向

が、外側領域 0 から注目撮影画像に対応する狭視野領域 Nの側へのものであ

る場合、更に物体 7 が狭視野領域 N内に進入 したか否かが判定される （ステ

ップ# 6 ) 。

物体 7 が狭視野領域 N内に進入 していなければ、明示画像出力部 1 6 によ

り、明示指標 S を含む明示画像が出力される （ステップ# 7 ) 。この明示画

像は、明示画像格納部 1 7 に格納されている明示画像を参照 して出力される

[0054] 合成画像生成部 1 8 は、ステップ# 2 において生成された注目撮影画像に

、ステップ# 7 で出力された明示画像を重畳 して合成画像を生成する （ステ

ップ# 8 ) 。生成された合成画像は、モニタ 5 0 に表示される （ステップ#

9 ) 。

[0055] —方、ステップ# 6 において、物体 7 の狭視野領域 N内への進入が判定さ

れると、動作画像出力部 3 0 により移動画像及び追従画像が順に出力される

(ステップ# 1 0 ) 。移動画像及び追従画像は、動作画像格納部 3 に格納

されている動作画像を参照 して出力される。

[0056] 合成画像生成部 1 8 は、ステップ# 2 において生成された注目撮影画像に

、ステップ# 1 0 で出力された移動画像及び追従画像を重畳 した合成画像を

生成する （ステップ# 8 ) 。生成された合成画像はモニタ 5 0 に表示される



( ステ ップ # 9 ) 。

[0057] 動作画像出力部 3 0 は、移動判定部 1 5 により判定された物体 7 の現在位

置が変化すると、明示指標 S がその物体 7 の位置に応 じて画面横方向に追従

移動する追従画像 を出力する （ステ ップ# 1 1 ) 。 この追従画像は、動作画

像格納部 3 に格納 されている動作画像 を参照 して出力される。

合成画像生成部 1 8 は、ステ ップ# 2 において生成 された注 目撮影画像 に

、ステ ップ# 1 1 で出力された従動画像 を重畳 した合成画像 を生成する （ス

テ ツプ# 1 2 ) 。従動画像 を重畳 した合成画像がモニタ 5 0 に表示される （

ステ ップ# 1 3 ) 。

[0058] 狭視野領域 N に進入 した物体 7 が狭視野領域 N の外に移動すると、動作画

像出力部 3 0 が追従画像の出力を中止すると共に、障害物存在エ リア生成部

2 0 が障害物存在ェ リア B を消去する。

[0059] このように本発明に係 る障害物警報装置 1 0 0 によれば、車両 1 に備え ら

れるモニタ 5 0 の画面内に物体 7 が映 っていな くても、車両 1 に接近する物

体 7 が撮影範囲内に入 った時点で、車両 1 の周囲の状況を表示 しつつ、運転

者 に車両 1 に接近する物体 7 の存在及び方向を明示することができる。 した

がって、モニタ 5 0 の画面サイズが小さい場合でも、車両 1 に接近する物体

7 を見逃すことがな くなる。

[0060] また、明示指標 S は、物体 7 の狭視野領域 Nへの進入に伴い明示指標 S を

小さ くしなが ら回転 させて狭視野領域 N 内の上部 に移動させるので、車両 1

の運転者が明示指標 S を見失い難いと共に狭視野領域 N の物体 7 を注視 させ

ることが可能である。 したがって、車両 1 の周囲の状況を把握 させることが

できる。

さらに、狭視野領域 N の物体 7 の移動に追従 して明示指標 S を移動させる

ので、物体 7 の現在位置を明示することができ、運転者 に対 して効果的に注

意喚起することができる。

[0061 ] . 第 2 実施形態

図 8 は、本発明の第 2 実施形態を示す。



本実施形態では、明示画像出力部 1 6 は、移動判定部 1 5 により外側領域

0 の物体 7 が注目撮影画像に対応する領域の側に移動すると判定された場合

に、図 8 ( b ) ， （c ) に示すように、注目撮影画像における物体 7 が存在

する外側領域 0 の側の端部に当該物体 7 の高さ位置で表示する、物体 7 の存

在を明示する明示指標 S を含む明示画像を出力する。

このように、明示指標 S を外側領域 0 に存在する物体 7 の高さ位置で予め

明示するので、物体 7 の進入開始位置を予め把握 し易い。

なお、図 8 ( a ) は、外側領域 0 の物体 7 が狭視野領域 Nの側に移動 しな

いと判定されているために、明示指標 S が表示されていない状態を示 してい

る。

[0062] 明示指標 S で表示される物体 7 の高さ位置とは、外側領域 0 において移動

している物体 7 の撮影画像G中における高さ位置である。例えば物体 7 が歩

行者である場合はその歩行者の頭の高さ位置であり、例えば物体 7 が車両で

ある場合はその車両の屋根などの最も高い箇所の高さ位置である。

このような高さ位置を示す情報は、移動判定部 1 5 において物体 7 の最も

高い位置を判定することにより得 られる。

その他の構成は第 1実施形態と同様である。

[0063] 3 . 第 3 実施形態

次に第 3 実施形態について説明する。図 9 は、本実施形態に係る障害物警

報装置 1 0 0 の構成を模式的に示 したプロック図である。図 9 に示されるよ

うに、障害物警報装置 1 0 0 は、撮影画像取得部 1 1、注目撮影画像生成部

2 、外側領域生成部 1 3 、物体存在判定部 1 4 、移動方向判定部 2 5 、明

示画像出力部 1 6 、明示画像格納部 1 7 、合成画像生成部 1 8 、マスク領域

設定部 1 9 、障害物存在エリア生成部 2 0 の各機能部を備えて構成される。

各機能部はC P U を中核部材として車両 1 の運転者に物体 7 の接近を明示す

る種々の処理を行うための上述の機能部がハ一 ドウエア又はソフ 卜ウェア或

いはその両方で構築されている。

[0064] 本実施形態に係る障害物警報装置 1 0 0 は、上記第 1実施形態に係る障害



物警報装置 1 0 0 における移動判定部 1 5 に替えて、移動方向判定部 2 5 を

備えている。また、本実施形態に係る障害物警報装置 1 0 0 は、上記第 1実

施形態に係る障害物警報装置 1 0 0 における障害物存在ェリァ強調表示部 2

1、動作画像出力部 3 0 、及び動作画像格納部 3 1 を備えていない。このた

め、撮影画像取得部 1 1、注目撮影画像生成部 1 2 、外側領域生成部 1 3 、

物体存在判定部 1 4 、明示画像出力部 1 6 、明示画像格納部 1 7 、合成画像

生成部 1 8 、マスク領域設定部 1 9 、障害物存在エリア生成部 2 0 の各機能

部については、上述の第 1 の実施形態と同様であるので説明は省略する。以

下では、第 1実施形態と異なる点を中心に説明する。

[0065] 移動方向判定部 2 5 は、外側領域 0 の物体 7 の移動方向を判定する。この

ような移動方向の判定は、物体存在判定部 1 4 により、外側領域 0 に物体 7

が存在すると判定された場合に行われる。特に本実施形態では、移動方向判

定部 2 5 により、外側領域 0 の物体 7 が狭視野領域 Nの側に移動するか否か

が判定される。狭視野領域 Nの側に移動するとは、車両 1 の後方において、

車両 1 の幅方向外側から、車両 1 の真後ろの方向に移動することを示す。こ

のような判定は、例えば現在の撮影画像G における物体 7 の位置と所定時間

前の撮影画像G における物体 7 の位置とを比較 して行うことも可能であるし

、オプティカルフローを用いるなどの公知の手法を用いて行うことができる

。このような移動方向の判定結果は、後述する明示画像出力部 1 6 に伝達さ

れる。

[0066] マスク領域設定部 1 9 は、注目撮影画像のうち、車両 1 の後方の情景に重

畳表示するマスク領域Mを設定する。マスク領域M内は、上記第 1実施形態

と同様に車両 1 の上方の情景が見えないように、例えば黒色で彩色される。

もちろん、他の色で彩色 しても良い。なお、マスク領域Mは、塗りつぶ して

車両 1 の後方の情景に重畳表示 しても良いし、半透明にして車両 1 の後方の

情景に重畳表示 しても良い。

[0067] 障害物存在エリァ生成部 2 0 は、所定の領域毎に区分けした複数の領域に

対応する複数の障害物存在エリアB をマスク領域Mに生成する。所定の領域



とは、モニタ 5 0 の表示画面を区分け した領域である。本実施形態では、車

両 1 の後方を含む領域、及び当該領域の左右両側の領域が相当する。障害物

存在ェ リァ生成部 2 0 は、 このような領域 を含む複数の障害物存在ェ リア b

1 _ b 3 か らなる障害物存在エ リア B をマスク領域 M に生成する。本実施形

態では、上述のようにマスク領域 M は画面上部 に配設されている。 したがつ

て、障害物存在エ リア B もモニタ 5 0 の上部 に配置される。

[0068] このような障害物存在エ リア B は、具体的には車両 1 を後方か ら見て車両

1 の左側後方の障害物存在ェ リア b 1 、車両 1 の後方に対応する障害物存在

エ リア b 2 、車両 1 の右側後方の障害物存在ェ リア b 3 か ら構成 される。な

お、本実施形態では、障害物存在エ リア B は外側領域 0 に対応する領域は含

まれない。

[0069] 明示画像出力部 1 6 は、移動方向判定部 2 5 により外側領域 0 の物体 7 が

注 目撮影画像の中央側 に移動すると判定されてか ら注 目撮影画像 に進入する

までの間、注 目撮影画像の輪郭よりも小さい外形 を有する枠指標W を表示さ

せる。 ここで、本実施形態では、注 目撮影画像は、狭視野領域 N の画像 に相

当する。外側領域 0 の物体 7 の検出後、当該物体 7 が注 目撮影画像 に進入す

るまでの間は、物体存在判定部 1 4 及び移動方向判定部 2 5 により検出する

ことが可能である。注 目撮影画像の輪郭よりも小さい外形 を有する枠指標W

とは、枠指標W は少な くとも注 目撮影画像 よりも小さいことを意味する。 し

たがって、明示画像出力部 1 6 は、外側領域 0 の物体 7 が狭視野領域 N の中

央側 に移動することを検出 してか ら、車両 1 の狭視野領域 N に進入するまで

の間、モニタ 5 0 の表示画面内に枠指標W を表示させる。

[0070] 具体的には、移動方向判定部 2 5 により、車両 1 の後方において物体 7 が

狭視野領域 N の中央側 に移動する場合には当該物体 7 が狭視野領域 N に進入

するまで、枠指標W を点滅表示させる。 この点滅表示は、物体 7 が狭視野領

域 N に進入すると停止する。 これにより、車両 1 の乗員が車両 1 に接近する

物体 7 の存在 を直感的に認識することが可能 となる。

[0071 ] このような枠指標W は、図 1 0 ( d ) に示されるように明示画像 と して明



示画像格納部 1 7 に格納されている。図 1 0 ( c ) には、図 1 0 ( b ) に示

されるような撮影画像G、すなわち右側の外側領域 0 に物体 7 がいる場合に

車両 1 のモニタ 5 0 に表示される画像が示される。

[0072] また、明示画像出力部 1 6 は、物体 7 が注目撮影画像に進入する場合に、

物体 7 が進入する側の領域に対応する障害物存在ェリアB に枠指標Wが吸収

される表示を行う。物体 7 が進入する側の領域に対応する障害物存在エリァ

B とは、左側の外側領域 0 に物体 7 が存在する場合には障害物存在ェリア b

1 が相当し、右側の外側領域 0 に物体 7 が存在する場合には障害物存在エリ

ァ b 3 が相当する。一方、上述のように、外側領域 0 に存在する物体 7 が検

出されると、枠指標Wが点滅表示されている。この際、物体 7 が右側の外側

領域 0 にいるのか、或いは左側の外側領域 0 にいるのかは物体存在判定部 1

4 により把握されている。 したがって、明示画像出力部 1 6 は、左側の外側

領域 0 に存在する物体 7 が狭視野領域 N に進入する場合には枠指標Wが障害

物存在エリア b に吸収される表示を行い、右側の外側領域 0 に存在する物

体 7 が狭視野領域 N に進入する場合には枠指標Wが障害物存在ェリア b 3 に

吸収される表示を行う。

[0073] 明示画像出力部 1 6 は、このような表示を行う。ここで、本実施形態では

、図 1 0 ( c ) に示されるように、障害物存在エリアB及び枠指標Wが狭視

野領域 Nである注目撮影画像に合成 してモニタ 5 0 に表示される。そこで、

合成画像生成部 1 8 は、注目撮影画像に障害物存在エリアB及び枠指標Wを

合成 した合成画像を生成する。これにより、図 1 0 ( c ) に示されるような

画像が生成される。

[0074] このように枠指標Wの点滅表示や、狭視野領域 N に進入する物体 7 の側の

障害物存在エリアBへの枠指標Wの吸収表示を行うことにより、車両 1 の乗

員に対 して当該車両 1 に物体 7 が接近 していること、及び物体 7 が狭視野領

域 N内に進入することを視覚的に明示することができる。

[0075] その後、明示画像出力部 1 6 は、物体 7 が存在する領域に対応する障害物

存在エリアB を彩色させる。上述のように、物体 7 が進入する側の障害物存



在エリアB に、枠指標Wが吸収されている。 したがって、明示画像出力部 1

6 は、枠指標Wが吸収された障害物存在エリアB を彩色させる。このような

彩色は、視覚的に目立つように例えば赤色ですると好適である。もちろん、

他の色で彩色することも可能である。

[0076] その後、物体 7 が注目撮影画像内に進入する場合には、明示画像出力部 1

6 は、対応する障害物存在エリアB を下方に延ばして表示する。対応する障

害物存在ェリアB とは、枠指標Wが吸収され、彩色された障害物存在ェリァ

B である。下方に延ばすとは、彩色された領域を障害物存在エリアB が配置

された画面上部から画面下部の方に延ばして、領域を拡大することを意味す

る。このように、物体 7 が注目撮影画像内に進入すると、明示画像出力部 1

6 は当該彩色された障害物存在ェリァB を下方に延ばして彩色 した領域を拡

大する。 したがって、彩色された領域が大きくなるので、乗員の目に留まり

やすくなり、物体 7 の注目撮影画像内への進入に対 して注意喚起を高めるこ

とができる。なお、このような下方に延ばす表示は、表示画面の下端まで延

ばしても良いし、表示画面の中程までで止めても良い。

[0077] 物体 7 が、注目撮影画像に進入 し、車両 1 の真後ろ （後方）を含む領域に

存在する場合には、明示画像出力部 1 6 は車両 1 の真後ろを含む領域に対応

する障害物存在ェリア b 2 を点滅表示させる。係る点滅表示における点灯中

は障害物存在エリア b 2 中に、車両 1 の後方の一部を含む自車イメージ画像

C I を表示 しても良い。一方、点滅表示における消灯中は障害物存在エリア

b 2 を完全に無 くして、注目撮影画像がそのまま視認可能とするように構成

しても良い。明示画像出力部 1 6 は、このような点滅表示は、物体 7 が障害

物存在エリア b 2 に対応する車両 1 の真後ろを含む領域から退出するまで繰

り返 して う。

[0078] 物体 7 が障害物存在ェリア b 2 に対応する車両 1 の真後ろを含む領域から

当該領域に隣接する領域に移動すると、明示画像出力部 1 6 は対応する障害

物存在エリア b 1 を彩色する。その後、物体 7 が注目撮影画像から退出する

まで、障害物存在エリア b 1 を下方に延ばして表示する。 したがって、物体



7 が注 目撮影画像に進入 した場合 と同様に、彩色された領域が大きくなるの

で、乗員の目に留まりやす くな り、物体 7 の注目撮影画像内への進入に対 し

て注意喚起を高めることができる。なお、 このような下方に延ばす表示は、

表示画面の下端 まで延ば しても良い し、表示画面の中程 までで止めても良い

[0079] 明示画像出力部 1 6 は、物体 7 が注目撮影画像か ら退出すると、障害物存

在エ リア b 1 の彩色や下方への延長を中止する。 これにより、乗員は、物体

7 が注目撮影画像か ら退出 したことを把握することができる。

[0080] このような枠指標Wの表示や、障害物存在エ リア B の彩色及び下方への延

長に関する一連の画像の一例が、図 1 1 _ 図 1 6 に示される。特に、図 1 1

—図 1 3 には枠指標Wの表示か ら吸収 までの一連の画像が示され、図 1 4 _

図 1 6 には障害物存在エ リア B の彩色等について示される。

[0081 ] 図 1 1 ( a ) に示されるように、注目撮影画像内に障害物存在エ リア B が

合成表示される。外側領域 0 か ら狭視野領域 N の中央側に移動する物体 7 が

検出されると、枠指標Wが合成表示される （図 1 1 ( b ) ) 。 この枠指標W

は、図 1 1 ( b ) 及び （c ) を所定の回数だけ繰 り返 して点滅表示される。

[0082] 外側領域 0 の物体 7 が、狭視野領域 N の中央側に移動すると、枠指標W は

物体 7 が進入する側の障害物存在ェ リア B に吸収されるように表示される （

図 1 1 ( d ) _ 図 1 3 ( c ) ) 。本実施形態では、物体 7 が車両後方中央側

に向って右側の外側領域 0 か ら進入 して くる場合の例を挙げている。 したが

つて、枠指標Wが障害物存在ェ リア b 3 に吸収される。

[0083] 図 1 3 ( c ) に示されるように、枠指標Wが障害物存在エ リア b 3 に吸収

されると、当該障害物存在エ リア b 3 が彩色される （図 1 4 ( a ) ) 。 その

後、障害物存在エ リア b 3 に対応する領域か ら物体 7 が退出するまで、障害

物存在エ リア b 3 が彩色されたまま下方に延長される （図 1 4 ( b ) —図 1

4 ( e ) ) 。

[0084] 物体 7 が、車両 1 の真後 ろ （後方）を含む領域に移動すると、当該領域に

対応する障害物存在エ リア b 2 が点滅表示される （図 1 5 ( a ) —図 1 5 (



e ) ) 。物体 7 が、物体 7 が障害物存在エリア b 2 に対応する車両 1 の真後

ろを含む領域から当該領域に隣接する領域に移動すると、障害物存在エリア

b 1 が彩色され、下方に延長 して表示される （図 1 6 ( a ) —図 1 6 ( d )

) 。その後、物体 7 が注目撮影画像から退出すると、彩色及び延長が中止さ

れる （図 1 6 ( e ) ) 。

[0085] 次に、障害物警報装置 1 0 0 が、枠指標Wを注目撮影画像に合成 した画像

をモニタ 5 0 に表示する一連の処理について、図 1 7 の模式図を用いて説明

する。まず、撮影画像取得部 1 1 が、車両 1 のカメラ 5 により撮影された撮

影画像G を取得する （ステップ# 3 ) 。

[0086] 次に、注目撮影画像生成部 1 2 が、取得された撮影画像Gの中央部分を注

目撮影画像として生成する （ステップ# 3 2 ) 。一方、外側領域生成部 1 3

が、取得された撮影画像Gの横方向両側部分を外側領域 0 として生成する （

ステップ# 3 3 ) 。このように生成された外側領域 0 に物体 7 が存在 してい

るか否か、物体存在判定部 1 4 により判定される （ステップ# 3 4 ) 。

[0087] 外側領域 0 に物体 7 が存在 していると判定されると、移動方向判定部 2 5

により当該物体 7 の移動方向が判定される （ステップ# 3 5 ) 。物体 7 の移

動方向が、外側領域 0 から注目撮影画像に対応する狭視野領域 Nの側へのも

のである場合、明示画像出力部 1 6 により明示画像が出力される （ステップ

# 3 6 ) 。この明示画像は、明示画像格納部 1 7 に格納されている明示画像

を参照 して出力される。

[0088] 合成画像生成部 1 8 は、ステップ# 3 2 において生成された注目撮影画像

に、ステップ# 3 6 で出力された明示画像を重畳 して合成画像を生成する （

ステップ# 3 7 ) 。生成された合成画像は、モニタ 5 0 に表示される （ステ

ップ# 3 8 ) 。このように物体 7 が狭視野領域 Nの中央側に移動する場合に

枠指標Wを表示することにより車両 1 の乗員に車両 1 に物体 7 が接近 してい

ることを明示することが可能となる。また、物体 7 が狭視野領域 N に進入す

る場合には、物体 7 が進入する側の障害物存在ェリアB に枠指標Wが吸収さ

れるように表示するので、乗員が直感的に物体 7 の進入する方向を認識する



ことができる。 このように、本障害物警報装置 1 0 0 によれば、車両 1 に障

害物が接近 していることを明示することが可能 となると共に、進入方向を明

示することが可能 となる。

[0089] このように本発明に係 る障害物警報装置 1 0 0 によれば、車両 1 に接近す

る物体 7 の存在 を枠指標Wで示すので、枠指標W により囲まれた領域 におい

ては車両 1 の周囲の状況が見難 くなることがない。 また、車両 1 に備え られ

るモニタ 5 0 に物体 7 が映 っていな くても、当該物体 7 を検知 した場合に枠

指標W を表示するので、乗員に車両 1 に接近する物体 7 の存在 を明示するこ

とができる。 したがって、本発明によれば、車両 1 の周囲の状況を見難 くす

ることな く、車両 1 に接近する物体 7 を明示できる。

[0090] 4 . 第 4 実施形態

次に第 4 実施形態について説明する。図 1 8 は、本実施形態に係 る障害物

警報装置 1 0 0 の構成 を模式的に示 したプロック図である。図 1 8 に示され

るように、障害物警報装置 1 0 0 は、撮影画像取得部 1 1 、注 目撮影画像生

成部 1 2 、外側領域生成部 1 3 、物体存在判定部 1 4 、移動方向判定部 2 5

、明示画像出力部 1 6 、明示画像格納部 1 7 、合成画像生成部 1 8 の各機能

部 を備えて構成 される。各機能部はC P U を中核部材 と して車両 1 の運転者

に物体 7 の接近を明示する種 々の処理 を行 うための上述の機能部が/ \ — ドウ

エア又はソフ 卜ウェア或いはその両方で構築 されている。

[0091 ] 本実施形態に係 る障害物警報装置 1 0 0 は、上記第 1 実施形態に係 る障害

物警報装置 1 0 0 における移動判定部 1 5 に替えて、移動方向判定部 2 5 を

備えている。 また、本実施形態に係 る障害物警報装置 1 0 0 は、上記第 1 実

施形態に係 る障害物警報装置 1 0 0 におけるマスク領域設定部 1 9 、障害物

存在ェ リァ生成部 2 0 、障害物存在ェ リァ強調表示部 2 、動作画像出力部

3 0 、及び動作画像格納部 3 1 を備えていない。 このため、撮影画像取得部

1 、注 目撮影画像生成部 1 2 、外側領域生成部 1 3 、物体存在判定部 1 4

、明示画像出力部 1 6 、明示画像格納部 1 7 、合成画像生成部 1 8 、障害物

存在エ リァ生成部 2 0 の各機能部 については、上述の第 1 の実施形態 と同様



であるので説明は省略する。以下では、第 1実施形態と異なる点を中心に説

明する。

[0092] 明示画像出力部 1 6 は、移動方向判定部 2 5 により外側領域 0 の物体 7 が

注目撮影画像の中央側に移動すると判定された場合に、注目撮影画像のうち

物体 7 が存在する外側領域 0 の側から中央側に向うと共に、注目撮影画像か

ら手前側に向って移動するような指標 S を表示させ、当該表示を繰 り返 し行

う。ここで、本実施形態では、注目撮影画像は、狭視野領域 Nの画像に相当

する。 したがって、明示画像出力部 1 6 は、外側領域 0 の物体 7 が車両 1 の

狭視野領域 Nの側に移動する場合に、モニタ 5 0 に表示された当初は狭視野

領域 Nのうち物体 7 が存在する外側領域 0 の側から中央側に向い、その後、

次第に向きを変えて、モニタ 5 0 から乗員の側に迫ってくるような指標 S を

表示させると共に、当該表示を繰 り返 し行う。外側領域 0 の物体 7 が車両 1

の狭視野領域 Nの側に移動するか否かは、上述の移動方向判定部 2 5 により

判定される。狭視野領域 Nのうち物体 7 が存在する外側領域 0 の側とは、物

体 7 が左側の外側領域 0 にいる場合には狭視野領域 N内の左側の領域が相当

する。一方、物体 7 が右側の外側領域 0 にいる場合には狭視野領域 N内の右

側の領域が相当する。

[0093] 本実施形態では、明示画像出力部 1 6 は、一定時間点灯 したのち消灯する

指標 S を順次異なる位置に表示させると共に、当該表示を繰 り返 し行う。一

定時間点灯 したのち消灯する指標 S とは、指標 S が連続 して表示されている

状態ではなく、指標 S が位置を変えながら表示されている状態を示す。本実

施形態では、このような指標 S が表示されてから消灯 し、更に次に表示され

る場合には、異なる位置に表示される。 したがって、指標 S は、画面上の所

定の 2 つの位置の間を移動 している状態になる。明示画像出力部 1 6 は、こ

のような指標 S の移動を繰 り返 し行う。

[0094] このような指標 S は、連続 して移動するように表示 しても良いし、一定時

間点灯 したのち消灯するように、すなわち、指標 S が点滅 して移動するよう

に表示 しても良い。本実施形態では、このような指標 S は、連続 して移動す



るとして説明する。 したがって、指標 S は、モニタ 5 0 の画面に現われてか

ら消えるまで滑らかに移動 している状態になる。明示画像出力部 1 6 は、こ

のような指標 S の移動を繰 り返 し行う。

[0095] ここで、指標 S について説明する。本実施形態に係る指標 S は、注目撮影

画像 （狭視野領域 N ) の中央側に突出する凸部を有する矢印形状が、注目撮

影画像の手前側に突出する凸部を有する矢印形状に移行するように構成され

ている。このような指標 S は、図 1 9 ( d ) に示されるように明示画像格納

部 1 7 に格納されている。図 1 9 ( c ) には、図 1 9 ( b ) に示されるよう

な撮影画像G、すなわち右側の外側領域 0 に物体 7 がいる場合に車両 1 のモ

ニタ 5 0 に表示される画像が示される。図 1 9 ( c ) に示されるように、本

実施形態ではモニタ 5 0 に複数の指標 S が表示されることがある。係る場合

、複数の指標 S どうしが一部重畳する位置に表示される。一部重複するとは

、本実施形態では、複数の指標 S のうちの一方の矢印形状の凸部の側の部分

と、複数の指標 S のうちの他方の矢印形状の凸部でない側の部分とが重複す

ることをいう。また、複数の指標 S がある場合には、後に表示する指標 S と

直前に表示 した指標 S との重複部分については後に表示する指標 S を上書き

表示するよう構成される。すなわち、直前に表示された指標 S よりも、後の

表示される指標 S の方が上の層に配置されるように構成される。本実施形態

では、このような直前に表示される指標 S は、後に表示される指標 S よりも

透明度が高く表示される。すなわち、後に表示される指標 S が、直前に表示

された指標 S よりも透明度が低 く表示される。 したがって、指標 S が複数表

示されている場合には、最上層の指標 S が最も透明度が低 く、最下層の指標

S が最も透明度が高くなる。

[0096] また、指標 S は直前に表示された指標 S よりも、後に表示される指標 S の

方が大きなサイズで構成される。 したがって、指標 S が複数表示されている

場合には、最上層の指標 S が最もサイズが大きく、最下層の指標 S が最もサ

ィズが小さくなる。なお、夫々の指標 S は、互いに相似する形状でサイズの

大小を設定 しても良いし、指標 S の縦又は横の何れか一方の長さを変更 して



サイズの大小を設定 しても良い。

[0097] 明示画像出力部 1 6 は、このような表示を繰 り返 し行う。ここで、本実施

形態では、図 1 9 ( c ) に示されるように、指標 S は狭視野領域 Nである注

目撮影画像に合成 してモニタ 5 0 に表示される。そこで、合成画像生成部 1

8 は、注目撮影画像に指標 S を合成 した合成画像を生成する。これにより、

図 1 9 ( c ) に示されるような画像が生成される。

[0098] このように指標 S を表示することにより、指標 S が次第に大きくなると共

に、乗員の方に迫ってくるように表示させることが可能となる。これにより

、車両 1 の乗員に対 して当該車両 1 に物体 7 が接近 していることを視覚的に

明示することができる。

[0099] また、明示画像出力部 1 6 は、物体 7 が注目撮影画像に対応する領域、す

なわち狭視野領域 N に進入 した場合に指標 S の出力を中止する。物体 7 が狭

視野領域 N に侵入 したか否かも、移動方向判定部 2 5 により判定することが

可能である。すなわち、移動方向判定部 2 5 は、外側領域 0 から狭視野領域

N に進入する物体 7 があれば、物体 7 が狭視野領域 N に進入 したと判定する

ことが可能である。このような判定結果も、明示画像出力部 1 6 に伝達され

る。このように、明示画像出力部 1 6 は、このような判定結果が伝達される

と、指標 S の出力を中止する。これにより、車両 1 の乗員に、狭視野領域 N

に物体 7 が進入 したことを視覚的に明示することが可能となる。

[01 00] このような指標 S が表示される一連の画像の一例が、図 2 0 及び図 2 1 に

示される。図 2 0 ( a ) に示されるように、外側領域 0 にいる物体 7 が狭視

野領域 Nの中央側に移動 していることが検出されると （図 2 0 ( a ) ) 、物

体 7 が狭視野領域 N に進入するまで、指標 S が移動 しながら表示されている

様子が示される （図 2 0 ( b ) — ( f ) 、図 2 1 ( a ) _ ( e ) ) 。実際に

は、物体 7 が狭視野領域 N に進入するまで繰 り返 し行われる。物体 7 が右側

の外側領域 0 から狭視野領域 N に進入すると、指標 S の重畳が終了する （図

2 1 ( f ) ) 。

[01 0 1 ] 次に、障害物警報装置 1 0 0 が、注目撮影画像に明示画像を重畳 した合成



画像 をモニタ 5 0 に表示する一連の処理 について、図 2 2 の模式図を用いて

説明する。 まず、撮影画像取得部 1 1 が、車両 1 のカメラ 5 によ り撮影 され

た撮影画像 G を取得する （ステ ップ # 5 1 ) 。

[01 02] 次 に、注 目撮影画像生成部 1 2 が、取得 された撮影画像 G の中央部分 を注

目撮影画像 と して生成する （ステ ップ # 5 2 ) 。 一方、外側領域生成部 1 3

が、取得 された撮影画像 G の横方向両側部分 を外側領域 0 と して生成する （

ステ ップ # 5 3 ) 。 このように生成 された外側領域 0 に物体 7 が存在 してい

るか否か、物体存在判定部 1 4 によ り判定される （ステ ップ # 5 4 ) 。

[01 03] 外側領域 0 に物体 7 が存在 していると判定されると、移動方向判定部 2 5

によ り当該物体 7 の移動方向が判定される （ステ ップ # 5 5 ) 。物体 7 の移

動方向が、外側領域 0 か ら注 目撮影画像 に対応する狭視野領域 N の側へのも

のである場合、明示画像 出力部 1 6 によ り明示画像が出力される （ステ ップ

# 5 6 ) 。 この明示画像 は、明示画像格納部 1 7 に格納 されている明示画像

を参照 して出力される。

[01 04] 合成画像生成部 1 8 は、 ステ ツプ # 5 において生成 された注 目撮影画像

に、 ステ ップ # 5 6 で出力された明示画像 を重畳 して合成画像 を生成する （

ステ ップ # 5 7 ) 。 生成 された合成画像 は、 モニタ 5 0 に表示 される （ステ

ップ # 5 8 ) 。 このように注 目撮影画像 をモニタ 5 0 に大 きく表示すること

によ り車両 1 の乗員に車両 1 の近傍 を注視 させることが可能であると共 に、

車両 1 に接近する物体 7 の方向を明示することが可能 となる。 したが って、

車両 1 の周囲の状況 を把握 させることがで きると共 に、障害物が接近 してい

ることを明示することが可能 となる。

[01 05] このように本発明に係 る障害物警報装置 1 0 0 によれば、車両 1 に備 え ら

れるモニタ 5 0 の画面内に物体 7 が映 っていな くても、車両 1 に接近する物

体 7 が撮影範囲内に入 った時点で、車両 1 の周囲の状況 を表示 しつつ、運転

者 に車両 1 に接近する物体 7 の存在及び方向を明示することがで きる。 した

が って、 モニタ 5 0 の画面サイズが小さい場合でも、車両 1 に接近する物体

7 を見逃す ことがな くなる。 また、 このよう指標 S は画面の側端部 に表示 さ



れるので、運転者が車両 1 の周囲の状況が見難 くなることがない。 したが つ

て、車両 1 の周囲の状況 を見難 くすることな く、車両 1 に接近する障害物 （

物体 7 ) の存在 を運転者 に明示することが可能 となる。

[01 06] 5 . その他の実施形態

本発明による障害物警報装置は、外側領域 0 の物体 7 が注 目撮影画像 に対

応する領域 N に進入 しているときに、明示指標 S が注 目撮影画像 における物

体 7 の高さ位置 に応 じた上方位置で追従移動する追従画像 を出力する動作画

像 出力部 3 0 を備 えていてもよい。

[01 07] 本発明による障害物警報装置は、外側領域 0 の物体 7 が注 目撮影画像 に対

応する領域 N に進入 しているときに、物体 7 の領域 N への進入開始か らその

物体 7 が領域 N か ら外への移動するまで、明示指標 S が点滅 しなが ら物体 7

に追従移動する追従画像 を出力する動作画像 出力部 3 0 を備 えていてもよい

[01 08] 本発明による障害物警報装置は、外側領域 0 の物体 7 が注 目撮影画像 に対

応する領域 N に進入 しているときに、明示指標 S が彩色 を変更 しなが ら物体

に追従移動する追従画像 を出力する動作画像 出力部 3 0 を備 えていてもよ

い。

[01 09] 本発明による障害物警報装置は、外側領域 0 の物体 7 が注 目撮影画像 に対

応する領域 N に進入 した後、 その物体 7 が車両幅内の後方位置や前方位置 に

移動 した ときに、追従画像の出力を開始するように構成 してある動作画像 出

力部 3 0 を備 えていてもよい。

[01 10] 本発明による障害物警報装置は、注 目撮影画像の外側の外側領域 0 に物体

が存在するか否かをソナ一等で検 出 して判定する物体存在判定部 1 4 を備

えていてもよい。

[01 11] 本発明による障害物警報装置は、狭視野領域 N に対応 した狭視野角 を持つ

カメラ 5 で撮影画像 G を取得 した場合 には、 当該撮影画像 G をそのまま注 目

撮影画像 と して用いる注 目撮影画像生成部 1 2 を備 えていてもよい。

この場合、外側領域 0 に物体 7 が存在するか否かの判定は、上記のように



、例 えばソナ一等で検 出 して判定すると好適である。

[01 12] 本発明による障害物警報装置は、駐車場な どにおける車両の前進時に、 そ

の車両の前方側 に物体がある場合 に当該車両の運転者 に物体が接近 している

ことを明示する機能 を備 えていてもよい。

[01 13] 本発明による障害物警報装置は、外側領域 0 の物体 7 が注 目撮影画像 に対

応する領域 N に進入 した ときに、明示指標 S が回転 しなが ら、かつ、点滅 し

なが ら注 目撮影画像 における物体 7 の上方位置 に移動する画像 を出力する動

作画像 出力部 3 0 を備 えていてもよい。

[01 14] 本発明による障害物警報装置は、外側領域 0 の物体 7 が注 目撮影画像 に対

応する領域 N に進入 した ときに、明示指標 S が回転 しなが ら、かつ、彩色 を

変更 しなが ら注 目撮影画像 における物体 7 の上方位置 に移動する画像 を出力

する動作画像 出力部 3 0 を備 えていてもよい。

[01 15] 本発明による障害物警報装置は、外側領域 0 の物体 7 が注 目撮影画像 に対

応する領域 N に進入 した ときに、明示指標 S の大 きさを変えずに注 目撮影画

像 における物体 7 の上方位置 に回転 しなが ら移動する画像 を出力する動作画

像 出力部 3 0 を備 えていてもよい。

[01 16] 上記第 3 実施形態では、物体 7 が注 目撮影画像 に進入する場合 に、物体 7

が進入する側の領域 に対応する障害物存在エ リア B に枠指標W が吸収 される

と して説明 した。 しか しなが ら、本発明の適用範囲はこれに限定されるもの

ではない。枠指標W は、障害物存在エ リア B に吸収 される形態で無 く、物体

7 が注 目撮影画像 に進入する場合 に表示 を中止する形態 とすることも当然 に

可能である。

[01 17] 上記第 3 実施形態では、物体 7 が注 目撮影画像 に進入 した場合 に、対応す

る障害物存在エ リア B が彩色 された り、下方 に延長 して表示 された り、点滅

表示 した りされると して説明 した。 しか しなが ら、本発明の適用範囲はこれ

に限定されるものではない。 このような表示 を行わず、枠指標W の吸収のみ

行 うような構成 とすることも当然 に可能である。或いは、対応する障害物存

在エ リア B の彩色、下方への延長、点滅表示の うち少な くとも何れか一つを



行 う構成 とすることも可能である。

[01 18 ] 上記第 3 実施形態では、障害物存在エ リア B は画面上部 に配置 されている

と して説明 した。 しか しなが ら、本発明の適用範囲はこれに限定されるもの

ではない。障害物存在エ リア B は、車両 1 の周囲に物体 7 が存在すると判定

された場合 に表示 される構成 とすることも当然 に可能である。係 る場合 には

、物体存在判定部 1 4 の判定結果 によ り、障害物存在エ リア B を表示するこ

とが可能である。

[01 19 ] 上記第 4 実施形態では、明示画像 出力部 1 6 は、点滅表示 した指標 S が移

動する際、次第に大 きくなるように表示すると して説明 した。 しか しなが ら

、本発明に適用範囲はこれに限定されるものではない。指標 S を同 じサイズ

で表示することも当然 に可能である。 もち ろん、指標 S が、次第に小さ くな

るように表示することも当然 に可能である。 このような構成であ っても、適

切 に車両 1 に接近する物体 7 を車両 1 の乗員に明示することが可能である。

[01 20] 上記第 4 実施形態では、直前 に表示 された指標 S は、後 に表示 された指標

S の透明度 よ りも高いと して説明 した。 しか しなが ら、本発明の適用範囲は

これに限定されるものではない。例 えば、直前 に表示 された指標 S は、後 に

表示 された指標 S の透明度 よ りも低 く表示することも可能である し、直前 に

表示 された指標 S は、後 に表示 された指標 S の透明度 と同 じように表示する

ことも当然 に可能である。

[01 2 1 ] 上記第 4 実施形態では、指標 S が複数ある場合 に当該複数の指標 S どう し

が一部重畳する位置 に表示 されると して説明 した。 しか しなが ら、本発明の

適用範囲はこれに限定されるものではない。複数の指標 S を表示する場合で

あ っても、指標 S どう しが重畳 しないように構成することも可能である。

[01 22] 上記第 4 実施形態では、指標 S が、狭視野領域 N の中央側 に突出する凸部

を有する矢印形状 に構成 してあると して説明 した。 しか しなが ら、本発明の

適用範囲はこれに限定されるものではない。指標 S を他の形状で構成するこ

とも当然 に可能である。

[01 23] 上記第 4 実施形態では、物体 7 が存在するか否かの判定は、例 えばパ ター



ンマ ッチ ング等の公知の画像認識処理 を用いて行 うことが可能であると して

説明 した。 しか しなが ら、本発明の適用範囲はこれに限定されるものではな

し、。例 えば、 ソナ一等で検 出することも当然 に可能である。

[01 24] 上記第 4 実施形態では、注 目撮影画像生成部 1 2 は、撮影画像 G の中央部

分である狭視野領域 N を注 目撮影画像 と して生成すると して説明 した。 しか

しなが ら、本発明の適用範囲はこれに限定されるものではない。例 えば、狭

視野領域 N に対応 した狭視野角 を持つカメラ 5 で撮影画像 G を取得 した場合

には、 当該撮影画像 G をそのまま注 目撮影画像 と して用いることも当然 に可

能である。係 る場合、外側領域 0 に物体 7 が存在するか否かの判定は、上記

のように、例 えばソナ一等で検 出すると好適である。

[01 25] (付記項 1 ) 車両の後方の情景 を撮影 した撮影画像 を取得する撮影画像取

得部 と、撮影画像 に基づいて注 目撮影画像 を生成する注 目撮影画像生成部 と

、注 目撮影画像の外側の外側領域 に物体が存在するか否かを判定する物体存

在判定部 と、外側領域の物体の移動方向を判定する移動方向判定部 と、移動

方向判定部 によ り外側領域の物体が注 目撮影画像の中央側 に移動すると判定

されてか ら注 目撮影画像 に進入するまでの間、注 目撮影画像の輪郭 よ りも小

さい外形 を有する枠指標 を表示 させる明示画像 出力部 と、 を備 える障害物警

報装置。係 る特徴構成 とすれば、車両 に接近する物体の存在 を枠指標 で示す

ので、枠指標 によ り囲まれた領域 においては車両の周囲の状況が見難 くなる

ことがない。 また、車両 に備 え られる表示画面 に物体が映 っていな くても、

当該物体 を検知 した場合 に枠指標 を表示するので、乗員に車両 に接近する物

体の存在 を明示することがで きる。 したが って、本発明によれば、車両の周

囲の状況 を見難 くすることな く、車両 に接近する物体 を明示で きる。

[01 26] (付記項 2 ) 注 目撮影画像の うち、車両の後方の情景 に重畳表示するマス

ク領域 を設定するマスク領域設定部 と、車内か ら車両の後方 を見て、所定の

領域毎 に区分 け した複数の領域 に対応する複数の障害物存在エ リァをマスク

領域 に生成する障害物存在エ リア生成部 と、 を備 え、明示画像 出力部 は、物

体が注 目撮影画像 に進入する場合 に、物体が進入する側の領域 に対応する障



害物存在ェ リァに枠指標 が吸収 される表示 を行な う付記項 1 に記載の障害物

警報装置。係 る構成 とすれば、物体が進入する側の障害物存在エ リアに吸収

されるよう枠指標 を表示するので、車両の乗員は物体が接近する方向を直感

的に認識することが可能 となる。

[01 27] (付記項 3 ) 車両の周囲の情景 を撮影 した撮影画像 を取得する撮影画像取

得部 と、撮影画像 に基づいて注 目撮影画像 を生成する注 目撮影画像生成部 と

、注 目撮影画像の外側の外側領域 に物体が存在するか否かを判定する物体存

在判定部 と、外側領域の物体の移動方向を判定する移動方向判定部 と、移動

方向判定部 によ り外側領域の物体が注 目撮影画像の中央側 に移動すると判定

された場合 に、注 目撮影画像の うち物体が存在する外側領域の側か ら中央側

に向 うと共 に、注 目撮影画像か ら手前側 に向 って移動するような指標 を表示

させる明示画像 出力部 と、 を備 える障害物警報装置。係 る特徴構成 とすれば

、車両 に備 え られるモニタの画面内に物体が映 っていな くても、車両 に接近

する物体が撮影範囲内に入 った時点で、車両の周囲の状況 を表示 しつつ、運

転者 に車両 に接近する物体の存在及び方向を明示することがで きる。 したが

つて、 モニタの画面サイズが小さい場合でも、車両 に接近する物体 を見逃す

ことがな くなる。 また、 このよう指標 は画面の側端部 に表示 されるので、運

転者が車両の周囲の状況が見難 くなることがない。 したが って、車両の周囲

の状況 を見難 くすることな く、車両 に接近する障害物の存在 を運転者 に明示

することが可能 となる。

[01 28] (付記項 4 ) 明示画像 出力部 は、一定時間点灯 したのち消灯する複数の指

標 を順次異なる位置 に表示 させる表示 を繰 り返 し行 うと共 に、複数の指標 ど

う しを一部重畳する位置 に表示 させ、後 に表示する指標 と直前 に表示 した指

標 との重複部分 については後 に表示する指標 を上書 き表示 させる表示 を繰 り

返 し行 う付記項 3 に記載の障害物警報装置。係 る構成 とすれば、 モニタの画

面内に指標 を表示 しても車両の周囲の状況が指標 で隠れることが無い。 した

が って、車両の周囲の状況の視認性 を確保することがで きる。

[01 29] (付記項 5 ) 後 に表示する指標 が、直前 に表示 した指標 よ りもサイズが大



きいことを特徴 とする付記項 4 に記載の障害物警報装置。係 る構成 とすれば

、指標 が、画面の中央 に迫 って くる状態 をよ り視覚的に表示することがで き

る。 したが って、運転者が障害物の接近 をよ り効果的に認識 し易 くなる。

[01 30] (付記項 6 ) 後 に表示する指標 が、直前 に表示 した指標 よ りも透明度が低

いことを特徴 とする付記項 4 又 は 5 に記載の障害物警報装置。係 る構成 とす

れば、指標 が、画面の中央 に迫 って くる状態 をよ り視覚的に表示することが

で きる。 したが って、運転者が障害物の接近 をよ り効果的に認識 し易 くなる

。 また、画面の端部 に表示 される情景 を隠す ことがないので、急 に障害物が

飛び出 して きた場合でも、適切 に障害物 を把握することが可能 となる。

[01 3 1 ] (付記項 7 ) 明示画像 出力部 は、注 目撮影画像の中央側 に突出する凸部 を

有する矢印形状が、注 目撮影画像の手前側 に突出する凸部 を有する矢印形状

に移行するように表示 させる付記項 3 か ら 6 のいずれか一項 に記載の障害物

警報装置。係 る構成 とすれば、表示 された当初は、障害物の移動方向 と凸部

が向 く方向 とがー致 しているので、運転者が直感的に障害物の移動方向を認

識することがで きる。 また、 その後、乗員の側 に凸部が迫 って くるように表

示 されるので、車両の周囲の監視 に対 し注力させるよう視覚的に明示するこ

とがで きる。

[01 32] (付記項 8 ) 明示画像 出力部 は、物体が注 目撮影画像 に対応する領域 に進

入 した場合 に指標 の出力を中止するよう構成 してある付記項 3 か ら 7 のいず

れか一項 に記載の障害物警報装置。係 る構成 とすれば、物体が表示装置の画

面 （表示画像）内に映 った時点で指標 の表示 を中止で きるので、物体が指標

に隠れることがない。 したが って、車両 に接近 した物体 を適切 に視認するこ

とがで きる。

[01 33] (付記項 9 ) 車両の周囲の情景 を撮影 した撮影画像 を取得する撮影画像取

得部 と、撮影画像 に基づいて注 目撮影画像 を生成する注 目撮影画像生成部 と

、注 目撮影画像の外側の外側領域 に物体が存在するか否かを判定する物体存

在判定部 と、外側領域の物体が注 目撮影画像 に対応する領域 に進入する場合

に、注 目撮影画像 における物体が存在する外側領域の側の端部 に表示する、



物体の存在 を明示する明示指標 を含む明示画像 を出力する明示画像 出力部 と

、外側領域の物体が注 目撮影画像 に対応する領域 に進入 した ときに、明示指

標 が回転 しなが ら移動する画像 を出力する動作画像 出力部 と、 を備 える障害

物警報装置。係 る構成の障害物警報装置は、注 目撮影画像の外側領域 に物体

が存在するか否かを判定 して、外側領域の物体が注 目撮影画像 に対応する領

域 に進入する場合 に、注 目撮影画像 における物体が存在する外側領域の側の

端部 に、 その物体の存在 を明示する明示指標 を表示する。 このため、車両 に

備 え られる表示装置 （例 えばモニタ）の画面 に物体が映 っていな くても、車

両 に接近する物体が撮影範囲内に入 つた時点で、車両の周囲の状況 を表示 し

つつ、運転者 に対 して車両 に接近する物体の存在及びその接近方向を予め明

示することがで きる。 したが って、表示装置の画面サイズが小さい場合でも

、車両 に接近する物体 を見逃すおそれが少ない。

[01 34] また、物体が注 目撮影画像 に対応する領域 に進入 した ときに、明示指標 が

回転 しなが ら移動する画像 を出力する。 このため、注 目撮影画像 に対応する

領域 に進入 した物体の存在 を明示指標 で明示するにあた って、明示指標 が画

像 中に紛れ込んで、運転者が明示指標 を見失 った り何等かの物体 と勘違い し

ないように、明示指標 を目立つように回転 させなが ら移動 させて、物体の存

在 を明示することがで きる。 したが って、本構成の障害物警報装置であれば

、車両の周囲の状況 を見難 くすることな く、車両 に接近する障害物 （物体）

の存在 を運転者 に明示 して注意喚起することがで きる。

[01 35] (付記項 1 0 ) 動作画像 出力部 は、明示指標 が回転 しなが ら注 目撮影画像

における物体の上方位置 に移動する画像 を出力するように構成 してある付記

項 9 に記載の障害物警報装置。係 る構成であれば、注 目撮影画像 に対応する

領域 に進入 した物体の存在 を明示指標 で明示するにあた って、注 目撮影画像

に対応する領域 に進入 した物体 を運転者が見難 くな らないように、明示指標

を物体の上方位置 に移動 させて、運転者 に対 して効果的に注意喚起すること

がで きる。

[01 36] (付記項 1 1 ) 動作画像 出力部 は、明示指標 が注 目撮影画像 に対応する領



域 に進入 した物体の移動 に追従 して移動する画像 を出力するように構成 して

ある付記項 9 又 は 1 0 に記載の障害物警報装置。係 る構成であれば、進入 し

た物体の現在位置 を明示することがで きるので、運転者 に対 して効果的に注

意喚起することがで きる。

[01 37] (付記項 1 2 ) 動作画像 出力部 は、明示指標 が物体の画面横方向への移動

にのみ追従 して画面横方向にのみ移動する画像 を出力するように構成 してあ

る付記項 1 1 に記載の障害物警報装置。係 る構成であれば、注 目撮影画像 に

対応する領域 に進入 した物体の移動 に追従 させるべ き、注 目撮影画像 におけ

る明示指標 の動 きを単純化することがで きるので、運転者が明示指標 を見失

い難 く、運転者 に対 してよ り効果的に注意喚起することがで きる。

産業上の利用可能性

[01 38] 本発明は、車両 に接近する障害物の存在 を乗員に明示する障害物警報装置

に用いることが可能である。

符号の説明

[01 39] 車両

物体

撮影画像取得部

注 目撮影画像生成部

物体存在判定部

1 6 明示画像 出力部

3 0 動作画像 出力部

0 0 障害物警報装置

撮影画像

N 狭視野領域 注 目撮影画像 に対応する領域

0 外側領域

S 明示指標



請求の範囲

[ 請求項 1] 車両の周囲の情景 を撮影 した撮影画像 を取得する撮影画像取得部 と

前記撮影画像 に基づいて注 目撮影画像 を生成する注 目撮影画像生成

部 と、

前記注 目撮影画像の外側の外側領域 に物体が存在するか否かを判定

する物体存在判定部 と、

前記外側領域の物体が前記注 目撮影画像 に対応する領域 に進入する

場合 に、前記注 目撮影画像 における前記物体が存在する外側領域の側

の端部 に表示する、前記物体の存在 を明示する明示指標 を含む明示画

像 を出力する明示画像 出力部 と、

前記外側領域の物体が前記注 目撮影画像 に対応する領域 に進入 して

いるときに、前記明示指標 が前記注 目撮影画像 における前記物体の上

方位置で当該物体の移動 に追従 して移動する画像 を出力する動作画像

出力部 と、

を備 える障害物警報装置。

[ 請求項 2 ] 前記動作画像 出力部 は、前記外側領域の物体が前記注 目撮影画像 に

対応する領域 に進入 した ときに、前記画像の出力を開始するように構

成 してある請求項 1 に記載の障害物警報装置。

[ 請求項 3 ] 前記動作画像 出力部 は、前記注 目撮影画像 に対応する領域 に進入 し

ているときに、前記注 目撮影画像 における前記物体が存在する外側領

域の側の端部か ら前記物体の上方位置へ前記明示指標 を移動する画像

を出力する請求項 1 又は 2 に記載の障害物警報装置。

[ 請求項 4 ] 前記動作画像 出力部 は、前記外側領域の物体が前記注 目撮影画像 に

対応する領域 に進入 した ときに、前記明示指標 が回転 しなが ら移動す

る画像 を出力する請求項 1 か ら 3 のいずれか一項 に記載の障害物警報

装置。

[ 請求項 5 ] 前記動作画像 出力部 は、前記外側領域の物体が前記注 目撮影画像 に



対応する領域 に進入 した ときに、前記明示指標 が徐 々に小さ くな りな

が ら移動する画像 を出力する請求項 1 か ら4 のいずれか一項 に記載の

障害物警報装置。

[ 請求項 6 ] 前記動作画像 出力部 は、前記明示指標 が上方位置へ移動 した ときに

、前記明示指標 の中央側 に向けて突出する頂部が物体側 に向 くように

画像 を出力する請求項 1 か ら 5 のいずれか一項 に記載の障害物警報装

[ 請求項 7 ] 前記動作画像 出力部 は、前記外側領域の物体が設定速度未満の速度

で移動するときに、前記明示指標 が点滅する前記画像 を出力するよう

に構成 してある請求項 1 か ら 6 のいずれか一項 に記載の障害物警報装

[ 請求項 8 ] 前記動作画像 出力部 は、前記明示指標 が前記物体の画面横方向への

移動 にのみ追従 して画面横方向にのみ移動する画像 を出力するように

構成 してある請求項 1 か ら 7 のいずれか一項 に記載の障害物警報装置
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