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(57)【要約】
【課題】従来の車両用表示装置では、自車両周辺の走行
環境をドライバに対して直観的に伝え難い表示内容であ
るという問題があった。
【解決手段】本発明の車両用表示装置１では、車両２の
周辺環境認識手段７に認識された車両２の周辺環境を表
示部５に表示する際に、車両２の自車両アイコン３１を
画面中央の下端部近傍に固定表示させ、道路２０の区画
線２２～２４のラインアイコンを表示部５の車線幅方向
に移動表示させている。この表示方法により、表示部５
には、ドライバの視線と合った表示が成され、また、表
示内容がちらつくことが防止されることで、ドライバは
直観的に車両２周辺の走行環境を把握し易くなる。
【選択図】図３
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　自車両の周辺の環境を認識する周辺環境認識手段と、
　前記周辺環境認識手段により認識した結果からドライバへの報知が必要な情報を前記自
車両の表示エリアに表示する表示手段と、を有し、
　前記表示手段は、前記表示エリアの横方向のほぼ中央に自車両アイコンを表示し、前記
周辺環境認識手段により前記自車両が走行する自車走行車線の区画線が認識されたときに
は前記自車両アイコンの左右側方にラインアイコンを表示し、
　前記ラインアイコンは、前記自車両アイコンの遠方ほど前記ラインアイコン間の距離が
狭まるように表示され、
　前記自車両アイコンは固定して表示され、前記ラインアイコンは前記表示エリアの横方
向に移動して表示され、
　前記ラインアイコンは、前記自車両の前記自車走行車線の車線幅方向における移動方向
と反対方向に移動して表示されることを特徴とする車両用表示装置。
【請求項２】
　前記周辺環境認識手段が、前記自車走行車線に隣接する隣接車線の区画線を認識したと
きには、前記表示手段は、前記表示エリアの横方向の前記ラインアイコンの側方に隣接車
線ラインアイコンを表示することを特徴とする請求項１に記載の車両用表示装置。
【請求項３】
　前記自車両が前記自車走行車線から前記隣接車線へと車線変更する際には、前記表示エ
リアの横方向において、前記ラインアイコン及び前記隣接車線ラインアイコンは、前記自
車両の車線変更による移動方向と反対方向に移動して表示されることを特徴とする請求項
２に記載の車両用表示装置。
【請求項４】
　前記周辺環境認識手段が、前記自車走行車線の進行方向にカーブを認識したときには、
前記表示手段は、前記ラインアイコン及び前記隣接車線ラインアイコンの上端側を前記カ
ーブの方向に曲げて表示することを特徴とする請求項２または請求項３に記載の車両用表
示装置。
【請求項５】
　前記表示手段は、前記自車走行車線及び前記隣接車線の車線幅が変化する場合でも前記
ラインアイコン間の幅及び前記ラインアイコンとその側方の前記隣接車線ラインアイコン
との幅を同一幅として表示することを特徴とする請求項２から請求項４のいずれか１項に
記載の車両用表示装置。
【請求項６】
　前記周辺環境認識手段は、前記自車両に配設されているカメラ、レーダまたは通信手段
の少なくとも１つあるいはその組み合わせから構成されていることを特徴とする請求項１
から請求項５のいずれか１項に記載の車両用表示装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、車両の周辺環境を認識し表示エリアに表示を行う車両用表示装置であり、特
に、固定表示された自車両アイコンに対して道路の区画線のラインアイコンを移動させる
ことで、ドライバに対して車両の周辺環境を直観的に把握させる車両用表示装置に関する
。
【背景技術】
【０００２】
　近年、自動車の安全な走行をサポートするシステムの１つとして、ＬＤＷ（Ｌａｎｅ　
Ｄｅｐａｒｔｕｒｅ　Ｗａｒｎｉｎｇ）が知られている。ＬＤＷは、車線逸脱警報装置と
呼ばれ、自動車に搭載されたカメラシステム等を利用して自車両が走行する車線の白線を
認識し、車線からの逸脱を予測してドライバに対して警報を行うシステムである。
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【０００３】
　特許文献１には、従来の車両逸脱警報装置の一例が開示されている。車両逸脱警報装置
は、主に、車線逸脱判定用ＥＣＵと、警報表示用ＥＣＵと、ＣＣＤカメラと、車速センサ
と、舵角センサと、ディスプレイと、を有している。
【０００４】
　車線逸脱判定用ＥＣＵが、ＣＣＤカメラ等を介して自車両の左右両側の白線を認識した
場合には、ディスプレイには自車両の左右両側の白線が表示されるが、どちらか一方の白
線を認識しない場合には、ディスプレイには認識しない白線は点線にて中抜きの状態にて
表示される。この表示方法により、車線逸脱判定用ＥＣＵが、自車両の左右両方の白線を
認識しているか、否かについて、ドライバは認識することができる。
【０００５】
　そして、車線逸脱判定用ＥＣＵが、車速センサ等を介して自車両が左右どちらかの白線
を逸脱するおそれが大きいと判定した場合には、ディスプレイには逸脱方向の白線が強調
して表示され、且つ、車線逸脱の文字が表示される。この表示方法により、ドライバは、
自車両が左右どちらの白線から逸脱するおそれが大きいかを認識することができる。
【０００６】
　また、特許文献２には、従来の車両逸脱警報装置の一例が開示されている。車両逸脱警
報装置は、主に、境界線撮像用カメラと、車速センサと、舵角センサと、制御装置と、警
告音発生装置と、表示装置と、を有している。
【０００７】
　制御装置が、境界線撮像用カメラや車速センサ等から取得したデータを処理し、走行車
線内の自車両の位置を判別し、その判別結果に基づき、警報音発生装置や表示装置を介し
てドライバに車両の車線逸脱の可能性を報知する。
【０００８】
　例えば、制御装置が自車両の走行車線内の左側への片寄りを判別した場合には、警告音
発生装置は、スピーカーの音量を調整し、ドライバの左側から警告音が聞こえるように報
知を行う。一方、表示装置は、自車両の表示を左側の車線の表示に近寄らせて表示する。
そして、ドライバは、自車両の表示や警告音の聞こえる方向から自車両が走行車線内のど
ちら側に片寄って走行しているかを判断することができる。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００９】
【特許文献１】特開２００７－１２５９６９号公報
【特許文献２】特開平１１－１２６３００号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【００１０】
　上述した特許文献１の車両逸脱警報装置では、ドライバが走行車線内の自車両の位置を
把握し易くするために、車線逸脱判定用ＥＣＵが自車両の左右両側の白線を認識した場合
には、ディスプレイには車両の左右両側の白線が表示される。そして、自車両が車線内か
ら逸脱するおそれが大きい場合には、ディスプレイには、逸脱方向の白線が強調して表示
され、且つ、車線逸脱の文字が表示される。
【００１１】
　しかしながら、特許文献１の車両逸脱警報装置では、ディスプレイに白線や車両逸脱の
文字は表示されるが、白線の表示内に自車両の表示は成されていない。ドライバは、安全
走行のため、通常、フロントガラス越しに実際の走行車線を見ながら運転し、警告音に応
じてディスプレイを確認する程度である。また、白線の表示は、ディスプレイ内の限られ
た領域に表示されているため、ドライバは、運転中にじっくりと表示内容を確認し難い状
況にある。
【００１２】
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　そのため、自車両の表示が、ディスプレイの白線の表示内に対して成されていない状況
では、ドライバは、直観的に走行車線内の自車両の位置を把握し難いという問題がある。
また、上述したように、ドライバは自車両が表示されていない状況では、実際に自車両と
白線との離間距離を直観的に把握し難いという問題がある。つまり、ディスプレイの限ら
れた表示エリア内では、自車両も表示し、ドライバが実際に視認している走行車線の状況
に近い状況を再現しないと、的確な情報をドライバへ直観的に伝え難いという問題がある
。
【００１３】
　一方、上述した特許文献２の車両逸脱警報装置では、表示装置に自車両の表示や自車両
が走行する車線の表示は成されている。そして、制御装置が自車両の走行車線内の片寄り
を判別した場合には、自車両の表示が、片寄って走行している車線側へ寄せて表示される
。
【００１４】
　しかしながら、特許文献２の車両逸脱警報装置では、左右の車線の表示が固定して表示
され、自車両の表示がその車線の表示内にて移動する。そして、常時、走行車線に対して
車両を真直ぐに走行させることは困難であり、自車両の表示が、表示エリア内にて左右方
向に揺れながら表示される。ドライバは、実際の運転時の視線に合わせて自車両の表示を
中心に見る傾向にあり、ドライバにとっては自車両の表示がちらつくことで見難くなり、
直観的に走行車線内の自車両の位置を把握し難いという問題がある。
【００１５】
　また、道路の種類には、片側１車線、２車線、３車線等、様々の道路がある。例えば、
片側３車線の道路において、特許文献２の車両逸脱警報装置では、左右の車線の表示が固
定して表示され、自車両の表示がその車線の表示内にて移動するため、表示エリア内に３
車線分の車線の表示を行う必要がある。上述したように、表示装置内に表示エリアを広く
配置することは難しく、３車線分の車線の表示をすると、表示内容が小さく表示され、ド
ライバにとっては見づらく、直観的に走行環境を把握し難いという問題がある。また、限
られた表示エリアでは、自車両の周囲情報を的確に表示し、ドライバに見易く、ドライバ
が直観的に情報を把握するための表示方法の工夫が必要である。
【００１６】
　本発明は、上記の事情に鑑みて成されたものであり、自車両アイコンが固定表示され、
自車両アイコンに対して道路の区画線のラインアイコンが移動しながら表示されることで
、ドライバに対して車両の周辺環境を直観的に把握させる車両用表示装置を提供すること
にある。
【課題を解決するための手段】
【００１７】
　本発明の車両用表示装置では、自車両の周辺の環境を認識する周辺環境認識手段と、前
記周辺環境認識手段により認識した結果からドライバへの報知が必要な情報を前記自車両
の表示エリアに表示する表示手段と、を有し、前記表示手段は、前記表示エリアの横方向
のほぼ中央に自車両アイコンを表示し、前記周辺環境認識手段により前記自車両が走行す
る自車走行車線の区画線が認識されたときには前記自車両アイコンの左右側方にラインア
イコンを表示し、前記ラインアイコンは、前記自車両アイコンの遠方ほど前記ラインアイ
コン間の距離が狭まるように表示され、前記自車両アイコンは固定して表示され、前記ラ
インアイコンは前記表示エリアの横方向に移動して表示され、前記ラインアイコンは、前
記自車両の前記自車走行車線の車線幅方向における移動方向と反対方向に移動して表示さ
れることを特徴とする。
【００１８】
　また、本発明の車両用表示装置では、前記周辺環境認識手段が、前記自車走行車線に隣
接する隣接車線の区画線を認識したときには、前記表示手段は、前記表示エリアの横方向
の前記ラインアイコンの側方に隣接車線ラインアイコンを表示することを特徴とする。
【００１９】
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　また、本発明の車両用表示装置では、前記自車両が前記自車走行車線から前記隣接車線
へと車線変更する際には、前記表示エリアの横方向において、前記ラインアイコン及び前
記隣接車線ラインアイコンは、前記自車両の車線変更による移動方向と反対方向に移動し
て表示されることを特徴とする。
【００２０】
　また、本発明の車両用表示装置では、前記周辺環境認識手段が、前記自車走行車線の進
行方向にカーブを認識したときには、前記表示手段は、前記ラインアイコン及び前記隣接
車線ラインアイコンの上端側を前記カーブの方向に曲げて表示することを特徴とする。
【００２１】
　また、本発明の車両用表示装置では、前記表示手段は、前記自車走行車線及び前記隣接
車線の車線幅が変化する場合でも前記ラインアイコン間の幅及び前記ラインアイコンとそ
の側方の前記隣接車線ラインアイコンとの幅を同一幅として表示することを特徴とする。
【００２２】
　また、本発明の車両用表示装置では、前記周辺環境認識手段は、前記自車両に配設され
ているカメラ、レーダまたは通信手段の少なくとも１つあるいはその組み合わせから構成
されていることを特徴とする。
【発明の効果】
【００２３】
　本発明の車両用表示装置では、自車両の周辺環境認識手段にて認識した自車両の周辺情
報を表示部に表示する際に、自車両アイコンが固定表示され、ラインアイコンが表示部の
横方向に移動表示される。この表示方法により、表示部への表示内容がドライバに対して
ちらついて表示されることが防止され、見易く表示されることで、ドライバは直観的に自
車両の周辺情報を把握し易くなる。
【００２４】
　また、本発明の車両用表示装置では、自車両の周辺環境認識手段が自車走行車線だけで
なく、隣接車線も認識した場合には、自車走行車線のラインアイコンだけでなく、隣接車
線ラインアイコンも表示部に表示することができる。この表示方法により、自車両の車線
幅方向の動きに対して、表示部ではラインアイコン及び隣接車線ラインアイコンが移動す
ることで、２車線分の表示エリアであっても３車線以上の車線表示を行うことができる。
つまり、表示装置の狭い表示エリアでも自車両アイコン等を小さく表示することなく、複
数の車線の情報を表示することができ、ドライバは、自車走行車線だけでなく、隣接車線
の周辺情報も直観的に把握し易くなる。
【００２５】
　また、本発明の車両用表示装置では、表示部に表示されるラインアイコン及び隣接車線
ラインアイコンが、自車両が車線変更する方向と反対方向へ移動して表示される。この表
示方法により、表示部には自車両アイコンが固定表示され、表示部にはドライバの実際の
視線に合った表示が成され、ドライバは直観的に自車両の周辺情報を把握し易くなる。
【００２６】
　また、本発明の車両用表示装置では、自車両の周辺環境認識手段が自車走行車線の先方
のカーブを認識した場合には、ライアンアイコン及び隣接車線ラインアイコンの上端側が
曲げて表示される。この表示方法により、ドライバは走行車線の先の情報を直観的に把握
し易くなる。
【００２７】
　また、本発明の車両用表示装置では、自車両の走行する車線の車線幅が変化する場合で
も、ラインアイコン間の幅及びラインアイコンとその側方の隣接車線ラインアイコンとの
幅を同一幅として表示する。この表示方法により、表示部では、ライアンアイコン及び隣
接車線ラインアイコンが必要以上に表示部の横方向に揺れて表示されることが防止され、
ドライバに対して見易い表示が実現される。
【００２８】
　また、本発明の車両用表示装置では、自車両の周辺環境認識手段が、自車両に配設され
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ているカメラ、レーダまたは通信手段の少なくとも１つあるいはその組み合わせから構成
されている。この構造により、路面状況や走行環境等に応じて、様々な方法により自車両
の周辺情報を取得することができ、適宜、表示部へ自車両アイコン、ラインアイコン及び
隣接車線ラインアイコンが表示される。
【図面の簡単な説明】
【００２９】
【図１】本発明の一実施形態に係る車両用表示装置を説明する図であり、（Ａ）車両用表
示装置の概要を示すブロック図であり、（Ｂ）車両用表示装置を備えた車両を示す図であ
る。
【図２】本発明の一実施形態に係る車両用表示装置を説明する図であり、（Ａ）車両の内
部を示す図であり、（Ｂ）車両の道路の走行状況を示す図である。
【図３】本発明の一実施形態に係る車両用表示装置を説明する図であり、（Ａ）、（Ｃ）
及び（Ｅ）車両の表示部の表示例であり、（Ｂ）、（Ｄ）及び（Ｆ）車両の道路の走行状
態を示す図である。
【図４】本発明の一実施形態に係る車両用表示装置の制御動作の一例を説明するためのフ
ローチャートである。
【図５】本発明の一実施形態に係る車両用表示装置の変形例を説明する図であり、（Ａ）
及び（Ｃ）車両の表示部の表示例であり、（Ｂ）及び（Ｄ）車両の道路の走行状態を示す
図である。
【発明を実施するための形態】
【００３０】
　以下、本発明の一実施形態に係る車両用表示装置を図面に基づき詳細に説明する。尚、
一実施形態の説明の際には、同一部材には原則として同一の符番を用い、繰り返しの説明
は省略する。
【００３１】
　図１（Ａ）は、本実施形態の車両用表示装置１の概要を説明するためのブロック図であ
る。図１（Ｂ）は、本実施形態の車両用表示装置１が搭載された車両２を説明するための
図である。図２（Ａ）は、本実施形態の車両用表示装置１の車両２の内部における表示部
５を説明する図である。図２（Ｂ）は、本実施形態の車両用表示装置１が搭載された車両
２の道路の走行状況を説明する図である。
【００３２】
　図１（Ａ）に示す如く、車両２に搭載される車両用表示装置１は、主に、車両制御部３
と、記憶部４と、表示部５と、報知部６と、周辺環境認識部７と、を備えている。車両用
表示装置１の概略的機能は、後述する前方カメラ等の周辺環境認識部７から取得される車
両２の周辺情報に基づいて、ドライバが直観的に車両２の走行環境を把握することが出来
る様に、車両２の表示部５に車両２の周辺情報を表示することにある。尚、車両２は特許
請求の範囲の自車両に対応し、表示部５は特許請求の範囲の表示手段に対応し、周辺環境
認識部７は特許請求の範囲の周辺環境認識手段に対応している。
【００３３】
　車両制御部３は、ＣＰＵ（Ｃｅｎｔｒａｌ　Ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ　Ｕｎｉｔ）、ＲＯ
Ｍ（Ｒｅａｄ　Ｏｎｌｙ　Ｍｅｍｏｒｙ）、ＲＡＭ（Ｒａｎｄｏｍ　Ａｃｃｅｓｓ　Ｍｅ
ｍｏｒｙ）等を有して構成され、車両制御のための各種の演算等を実行する電子制御ユニ
ット（ＥＣＵ）等である。そして、車両制御部３は、周辺環境認識部７からの認識結果に
基づき各種の演算等を行い、表示部５、報知部６等を制御し、ドライバに対して的確に車
両２の周辺情報を伝える。
【００３４】
　記憶部４は、例えば、ＥＥＰＲＯＭ（Ｅｌｅｃｔｒｉｃａｌｌｙ　Ｅｒａｓａｂｌｅ　
Ｐｒｏｇｒａｍｍａｂｌｅ　Ｒｅａｄ－ｏｎｌｙ　Ｍｅｍｏｒｙ）等の不揮発性メモリに
て構成され、車両２の制御に必要な各種データが記憶されている。そして、記憶部４内の
各種データの１つとして、地図データベースが記憶されている。地図データベースは、例
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えば、ナビゲーションユニットに用いられるナビデータベースと、このナビデータベース
よりも詳細な地図データを有する詳細地図データベースとを有している。
【００３５】
　ナビデータベースとしては、交差点や信号機等の位置、道路の車線数、道路の曲率半径
、制限速度、追い越し禁止区間等の走行環境に係る地図情報が記憶され、ＧＰＳ衛星等に
よって測位された車両２の地図上の自車位置が表示部５に表示される。また、詳細地図デ
ータベースとしては、車両２が走行する道路の曲率、車線幅、路肩幅等の道路形状データ
や道路方位角、道路白線種別、レーン数等が記憶されている。そして、詳細地図データベ
ースは、ＧＰＳ衛星からの車両２の自車位置と組み合わせることで、車両用表示装置１の
周辺環境認識部７として機能することができる。
【００３６】
　表示部５は、例えば、車両２の内部であり、ドライバ前方のインスツルメントパネル内
のディスプレイ５Ａ（図２（Ａ）参照）や車両２の中央のインスツルメントパネルの上方
に配設されるディスプレイ５Ｂ（図２（Ａ）参照）として構成されている。詳細は後述す
るが、表示部５には、車両２の自車両アイコンや道路の区画線のラインアイコン等が表示
される。
【００３７】
　報知部６は、例えば、乗員の聴覚に報知する音声や乗員の視覚に報知する画像等として
出力する。音声は車両２に配設されるスピーカーを利用して報知され、画像は車両２に配
設される表示部５を利用して報知される。
【００３８】
　周辺環境認識部７は、車速センサ８、前方カメラ９、後方カメラ１０、前方レーダ１１
、後方レーダ１２、通信部１３等、車両２に搭載された各種センサやカメラ等を介して車
両２の周辺の走行環境を認識する。
【００３９】
　図１（Ｂ）に示す如く、周辺環境認識部７を構成する各種センサやカメラ等は、車両２
の適所に配設されることで、砂状のハッチングにて示すように、車両２の周辺情報を取得
することができる。
【００４０】
　車速センサ８は、エンジンやタイヤの回転数等から車両２の速度を計測するセンサであ
る。
【００４１】
　前方カメラ９は、例えば、車両２の車室内部に於いてフロントガラス付近の上部に備え
られたステレオカメラである。ステレオカメラは、例えば、ＣＣＤやＣＭＯＳ等のイメー
ジセンサを有する複数台のカメラで構成され、対象物を異なる視点から撮像するデバイス
である。そして、前方カメラ９は、例えば、画像処理エンジン（図示せず）とユニット化
されている。画像処理エンジンは、撮像画像とその距離情報に基づいて、車両２の前方の
道路の白線、側壁、立体物等を認識し、認識した各種データは、車両２の前方の周辺情報
として車両制御部３へと送信され、記憶部４に記憶される。
【００４２】
　前方レーダ１１は、例えば、車両２の前端部の左右両端部に設けられたレーダであり、
ミリ波レーダが採用されている。前方レーダ１１を採用することで、車両２の側方前方に
存在する物体と車両２との距離を算出することが可能となる。また、前方レーダ１１とし
て、レーザーレーダを用いることで、白線等の道路の区画線を認識する場合でも良い。尚
、前方レーダ１１によって取得された各種データは、車両２の前方の周辺情報として車両
制御部３へ送信され、記憶部４に記憶される。
【００４３】
　一方、車両２の後方端部には後方カメラ１０が配置されており、これにより車両２の後
方に存在する物体を検出することが可能となる。また、車両２の後方端部の左右両端部に
は後方レーダ１２が配置されており、これらで車両２の側方や後方に存在する物体と車両
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２との距離を算出することが出来る。尚、後方カメラ１０も画像処理エンジン（図示せず
）とユニット化され、後方カメラ１０や後方レーダ１２によって取得された各種データは
、車両２の後方の周辺情報として車両制御部３へ送信され、記憶部４に記憶される。
【００４４】
　通信部１３は、車路間通信や車車間通信等を行う手段であり、また、ＧＰＳ衛星から自
車位置を受信する手段である。路車間通信としては、例えば、ＩＴＳ（Ｉｎｔｅｌｌｉｇ
ｅｎｔ　Ｔｒａｎｓｐｏｒｔ　Ｓｙｓｔｅｍ：高度道路交通システム）に応じた装置が採
用され、道路付帯設備からの光や電波ビーコンを受信することで、交通渋滞情報、天気情
報、特定区域の交通規制情報等の各種情報を取得することが出来る。尚、通信部１３は、
特許請求の範囲の通信手段に対応している。
【００４５】
　図２（Ａ）では、車両２の車室内であり、ドライバ前方のインスツルメントパネル等を
示しているが、表示部５としてのディスプレイ５Ａ、５Ｂが、例えば、２箇所配設されて
いる。ディスプレイ５Ａは、ステアリング１４の前方であり、スピードメータ等の間に設
けられ、ドライバがドライビングポジションにてステアリング１４の間から見える位置に
設けられている。つまり、ドライバは、フロントガラス越しに走行車線を見ながら車両２
を運転するが、ドライバの視線を車両２の高さ方向に少し下げる程度にてディスプレイ５
Ａの表示内容を確認することができ、ドライバの実際の視線に合った表示を行い易くなる
。
【００４６】
　尚、表示部５として使用されるのはディスプレイ５Ａに限定されるものではなく、例え
ば、車両２の中央部付近に配置されたディスプレイ５Ｂを使用して本実施形態の表示が成
される場合でも良い。ディスプレイ５Ｂを使用する場合には、表示エリアがディスプレイ
５Ａよりも広くなり、アイコン表示の大きさを大きくし、また、ドライバに伝える情報量
も多く表示することができる。
【００４７】
　図２（Ｂ）では、車両２が片側２車線２０Ａ、２０Ｂの道路２０を走行している状況を
示し、例えば、車両２が道路２０の左側の車線２０Ａを走行している。そして、道路２０
は、左側端部の区画線２２、中央の追い越し可能の区画線２３及び右側端部の区画線２４
により片側２車線２０Ａ、２０Ｂに区画されている。
【００４８】
　上記区画線２２～２４とは、道路２０上に延在して走行車線を区画するラインの事であ
り、例えば、実線、破線等により描かれたラインや白線や黄色線等により描かれたライン
である。そして、例えば、白線等の区画線２２～２４は、道路２０面と比較して高輝度で
あるという特性を利用し、前方カメラ９及び画像処理エンジンのユニットが、道路２０の
幅方向の輝度変化を評価して、画像平面における左右の区画線２２～２４の位置を画像平
面上にて特定している。尚、上述したように、前方レーダ１１としてレーザーレーダを用
いた場合にも、この輝度変化を利用して区画線２２～２４を特定することができる。
【００４９】
　図３（Ａ）、図３（Ｃ）及び図３（Ｅ）は、本実施形態の車両用表示装置１の表示部５
であるディスプレイ５Ａへの表示例を説明する図である。図３（Ｂ）、図３（Ｄ）及び図
３（Ｆ）は、図３（Ａ）、図３（Ｃ）及び図３（Ｅ）にそれぞれ対応する実際の車両２の
道路２０の走行状況を説明する図である。尚、図３（Ａ）～図３（Ｆ）の説明では、適宜
、図１～図２の説明を参照するものとする。
【００５０】
　先ず、図３（Ａ）及び図３（Ｂ）は、車両２が道路２０の左側の車線２０Ａを走行して
いる状況を示している。図３（Ｂ）に示すように、車両２が車線２０Ａを直進して走行し
ているが、車両２が車線２０Ａの中心よりも区画線２２側へ片寄って走行している。そし
て、車両２の周辺環境認識部７が、道路２０の区画線２２～２４を認識し、その取得した
データから車両２の走行する車線２０Ａの車線幅データと、車両２の自車位置から車両２
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の左右の区画線２２、２３までの距離データを生成する。その後、周辺環境認識部７は、
上記各種データを用いて算出し、車両２の左右の区画線２２、２３に対する相対位置デー
タ及び表示用の相対位置データを生成し、記憶部４へ記憶させる。
【００５１】
　具体的には、車両２の周辺環境認識部７では、例えば、前方カメラ９であるステレオカ
メラの中央真下の道路面を原点として、車両２の横幅方向をｘ軸、車両２の高さ方向をｙ
軸、車両の長さ方向をｚ軸とする。そして、ステレオカメラにて車両２の進行方向を撮像
した１組のステレオ画像に対し、対応する位置ずれ量から三角測量の原理によって距離デ
ータを生成する。周辺環境認識部７は、その距離データとして、例えば、車両２が走行す
る車線２０Ａの車線幅データ、車両２の自車位置から左右の区画線２２、２３までの距離
データ等を取得する。そして、周辺環境認識部７は、上記車線２０Ａの車線幅データと車
両２から左右の区画線２２、２３までの距離データとの比率を算出し、車両２の左右の区
画線２２、２３に対する相対位置データを生成する。その後、上記相対位置データから表
示部５への表示用の相対位置データを演算して生成する。
【００５２】
　図３（Ａ）に示すように、表示部５のディスプレイ５Ａは、例えば、縦長の長方形の表
示エリアを有し、ディスプレイ５Ａには、自車両アイコン３１及び３本のラインアイコン
３２、３３、３４が表示されている。そして、自車両アイコン３１は車両２（図３（Ｂ）
参照）に対応し、ラインアイコン３２は区画線２２（図３（Ｂ）参照）に対応し、ライン
アイコン３３は区画線２３（図３（Ｂ）参照）に対応し、ラインアイコン３４は区画線２
４（図３（Ｂ）参照）に対応している。
【００５３】
　本実施の形態では、自車両アイコン３１は、ディスプレイ５Ａの中央の下端部近傍に表
示され、車両２が車線２０Ａの車線幅方向に少し蛇行した場合や車線変更等行った場合で
も、常時、この位置に固定して表示される。一方、ラインアイコン３２～３４は、ディス
プレイ５Ａ内にて紙面の左右方向、つまり、車線幅方向に移動しながら表示される。そし
て、図３（Ｂ）を用いて上述したように、車両２は車線２０Ａを走行しているが、区画線
２２側へ片寄って走行している。そのため、図３（Ａ）では、自車両アイコン３１に対し
てラインアイコン３２～３４はディスプレイ５Ａの紙面右側へ移動し、ラインアイコン３
２が自車両アイコン３１に対して最も近い位置に表示されている。
【００５４】
　次に、図３（Ｃ）及び図３（Ｄ）は、車両２が道路２０の左側の車線２０Ａから右側の
車線２０Ｂへ車線変更を行うため、道路２０を右斜め前方へ走行している。図３（Ｄ）に
示すように、車両２は、車線変更中であり、区画線２３上を走行している。この場合にお
いても、上述したように、車両２の周辺環境認識部７が、道路２０の区画線２２～２４を
認識し、車両２の区画線２２、２３、２４に対する相対位置データ及び表示用の相対位置
データを生成し、記憶部４へ記憶させる。
【００５５】
　図３（Ｃ）に示すように、実際には車両２は紙面左側から右側へと移動しているが、デ
ィスプレイ５Ａの表示では、自車両アイコン３１は画面の中央の下端部近傍に固定表示さ
れ、ラインアイコン３２～３４は、自車両アイコン３１に対してディスプレイ５Ａの紙面
左側へ移動し、自車両アイコン３１がラインアイコン３３上に表示されている。
【００５６】
　次に、図３（Ｅ）及び図３（Ｆ）は、車両２が道路２０の右側の車線２０Ｂへ車線変更
を終え、車両２が車線２０Ｂを直進して走行している。図３（Ｆ）に示すように、車両２
は、車線変更した後、車線２０Ｂの区画線２３側へ片寄って走行している。この場合にお
いても、上述したように、車両２の周辺環境認識部７が、道路２０の区画線２２～２４を
認識し、車両２の区画線２３、２４に対する相対位置データ及び表示用の相対位置データ
を生成し、記憶部４へ記憶させる。
【００５７】
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　図３（Ｅ）に示すように、実際には車両２は紙面左側から右側へと移動しているが、デ
ィスプレイ５Ａの表示では、自車両アイコン３１は画面の中央の下端部近傍に固定表示さ
れ、ラインアイコン３２～３４は、自車両アイコン３１に対してディスプレイ５Ａの紙面
左側へ移動し、ラインアイコン３３が自車両アイコン３１に対して最も近い位置に表示さ
れている。
【００５８】
　尚、図３（Ａ）及び図３（Ｅ）において、それぞれ車両２が区画線２２、２３を逸脱す
る恐れがある場合には、ラインアイコン３２、３３が点滅して表示される等、ドライバに
対して強調して表示され、併せて、報知部６であるスピーカーから警告音が発せられる。
また、図３（Ｃ）において、車両２がウインカーを点滅させながら車線変更する場合には
、ラインアイコン３３が強調して表示されることはなく、また、スピーカーから警告音が
発せられることもない。
【００５９】
　上述したように、ディスプレイ５Ａには、自車両アイコン３１が固定表示され、ライン
アイコン３２～３４が紙面左右方向に移動表示される。この表示方法により、自車両アイ
コン３１が、ディスプレイ５Ａ内にて紙面左右方向に揺れながら表示されることが防止さ
れる。そして、自車両アイコン３１がドライバに対してちらついて表示され、見難くなる
ことが防止され、ドライバは直観的に走行車線内の自車両の位置を把握し易くなる。
【００６０】
　更には、ラインアイコン３２～３４間の幅、つまり、表示上の車線幅Ｗ１、Ｗ２（図３
（Ｃ）参照）は、実際の車線２０Ａ、２０Ｂ（図３（Ｄ）参照）の幅が変化した場合でも
、同じ幅のまま表示される。この表示方法により、ラインアイコン３２～３４は、自車両
アイコン３１との離間距離に応じて紙面左右方向に移動するのみとなり、実際の車線２０
Ａ、２０Ｂの幅に対応して紙面左右方向に移動することはない。つまり、ラインアイコン
３２～３４の移動量は、必要最小限に設定されることで、ラインアイコン３２～３４がド
ライバに対してちらついて表示され、見難くなることが防止され、ドライバは直観的に走
行車線内の自車両の位置を把握し易くなる。
【００６１】
　また、ドライバが実際に車両２を運転する際、多くのドライバの視線の感覚は、車両２
を走行車線に沿って運転している感覚であり、車両２が走行車線内を左右に小さく蛇行し
ながら走行している感覚ではないものと推測される。そのため、ディスプレイ５Ａには自
車両アイコン３１を固定表示し、ラインアイコン３２～３４の表示を自車両アイコン３１
に対して移動させることで、実際のドライバの視線と合った表示となり、ドライバは直観
的に走行車線内の車両２の位置を的確に把握し易くなる。
【００６２】
　尚、図３（Ａ）、図３（Ｃ）及び図３（Ｅ）に示すように、ラインアイコン３２～３４
は、紙面上端側、つまり、自車両アイコン３１よりも遠方側に行く程、ラインアイコン３
２～３４の離間距離が狭まるように表示されている。この表示方法も、実際のドライバの
視線の遠近感と合った表示となり、ドライバは直観的に走行車線の先の情報を把握し易く
なる。
【００６３】
　図４は、本実施形態の車両用表示装置１の表示部５に表示されるまでの制御動作の一例
を示すフローチャートである。尚、図４のフローチャートでは、図３（Ａ）及び図３（Ｂ
）に示す走行状態を用いて説明するものとする。
【００６４】
　図４に示す如く、ステップＳ１において、車両制御部３が、記憶部４及び周辺環境認識
部７を制御し、車両２が走行している車線２０Ａの車線幅を認識する。上述したように、
周辺環境認識部７の前方カメラ９であるステレオカメラを介して車両２の進行方向の画像
を取得する。そして、撮像した１組のステレオ画像に対し、前方カメラ９とユニット化さ
れた画像処理エンジンにより対応する位置ずれ量から三角測量の原理によって、車線２０



(11) JP 2018-92290 A 2018.6.14

10

20

30

40

50

Ａの車線幅データを取得し、記憶部４に記憶させる。尚、周辺環境認識部７が隣の車線２
０Ｂを認識している場合には、車線２０Ｂの車線幅データも取得し、記憶部４に記憶させ
る。
【００６５】
　次に、ステップＳ２において、車両制御部３が、記憶部４及び周辺環境認識部７を制御
し、上記ステップＳ１の三角測量により生成された距離データに基づいて、車両２が車線
２０Ａ内の車線幅方向に対しどの位置を走行しているかの自車位置を認識する。上記三角
測量により車線幅データの他に、上記ステレオカメラの中央真下の道路面を原点として車
両２から左右の区画線２２、２３までの距離データも取得し、記憶部４に記憶させる。そ
して、上記画像処理エンジンにより、車線幅データと車両２から左右の区画線２２、２３
までの距離データとの比率を算出し、車線２０Ａに対する自車両の相対位置データを生成
し、記憶部４に記憶させる。
【００６６】
　次に、ステップＳ３において、車両制御部３が、記憶部４及び周辺環境認識部７を制御
し、表示部５内の車線幅Ｗ１、Ｗ２（図３（Ｃ）参照）を基準として実際の車線２０Ａに
対する上記相対位置データから表示用の相対位置データを演算する。上述したように、表
示部５のディスプレイ５Ａに表示されるラインアイコン３２～３４間の車線幅Ｗ１、Ｗ２
は、実際の車線２０Ａ、２０Ｂの幅が変化した場合でも、同じ幅のまま表示される。その
ため、実際の車線２０Ａに対する上記相対位置データから表示部５への表示用の相対位置
データを演算して生成し、記憶部４に記憶させる。
【００６７】
　次に、ステップＳ４において、車両制御部３が、記憶部４及び表示部５を制御し、表示
部５のディスプレイ５Ａには、自車両アイコン３１及びラインアイコン３２～３４が表示
される。尚、ラインアイコン３２～３４は、周辺環境認識部７により認識された場合には
ディスプレイ５Ａに表示され、周辺環境認識部７により認識されない場合にはディスプレ
イ５Ａには表示されない。
【００６８】
　尚、周辺環境認識部７として前方カメラ９が用いられる場合には、道路２０の区画線２
２～２４が薄い状況や夜間の走行中等、前方カメラ９にて区画線２２～２４を認識出来な
い場合もある。そして、そのような状況では、実際に車両２を運転しているドライバも区
画線２２～２４を視認出来ない場合も多く、ディスプレイ５Ａには、前方カメラ９にて認
識出来ない区画線２２～２４は表示されない。この場合、ドライバの視線とディスプレイ
５Ａへの表示が一致することで、ドライバは直観的に自車周辺の走行環境を把握し易くな
る。
【００６９】
　また、本実施の形態では、周辺環境認識部７として前方カメラ９が用いられる場合につ
いて説明したが、この場合に限定するものではない。上述したように、周辺環境認識部７
として、ＧＰＳ衛星からの車両２の自車位置と記憶部４に記憶されている詳細地図データ
ベースとを組み合わせて、表示部５への表示用の相対位置データを演算して生成し、表示
部５に自車両アイコン３１及びラインアイコン３２～３４が表示される場合でも良い。こ
の場合には、実際にドライバが視認出来ていない区画線２２～２４が、表示部５にライン
アイコン３２～３４として表示されるが、例えば、実際にドライバが雪により区画線２２
～２４が見えない場合等、そのラインアイコン３２～３４を目安に走行することで、車線
２０Ａ、２０Ｂからの車両２が逸脱することを防止することも可能である。
【００７０】
　次に、図５（Ａ）及び図５（Ｂ）を用いて上述した本発明の実施形態の車両用表示装置
１の変形例を説明する。尚、図１～図４を用いて説明した車両用表示装置１と同一構成要
素には原則として同一の符番を用い、繰り返しの説明は省略し、上述した実施形態と異な
る構成要素を説明する。
【００７１】
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　図５（Ａ）及び図５（Ｃ）は、本実施形態の車両用表示装置１の表示部５であるディス
プレイ５Ａへの表示例を説明する図である。図５（Ｂ）及び図５（Ｄ）は、図５（Ａ）及
び図５（Ｃ）にそれぞれ対応する実際の車両２の道路４０、５０の走行状況を説明する図
である。
【００７２】
　先ず、図５（Ａ）及び図５（Ｂ）は、車両２が片側２車線４０Ａ、４０Ｂの道路４０を
走行し、その道路の先がカーブしている状況を示している。図５（Ｂ）に示すように、車
両２が車線４０Ａを直進して走行しているが、車両２が車線４０Ａの中心よりも区画線４
１側へ片寄って走行している。そして、道路４０は、車両２の進行方向の先側にて左側に
緩やかにカーブしている。尚、上述した実施形態と同様に、周辺環境認識部７は、車両２
の左右の区画線４１、４２に対する相対位置データ及びディスプレイ５Ａのラインアイコ
ン４４、４５に対する相対位置データを生成する。
【００７３】
　図５（Ａ）に示すように、ディスプレイ５Ａには、自車両アイコン３１及び３本のライ
ンアイコン４４、４５、４６が表示されている。そして、自車両アイコン３１は車両２（
図５（Ｂ）参照）に対応し、ラインアイコン４４は区画線４１（図５（Ｂ）参照）に対応
し、ラインアイコン４５は区画線４２（図５（Ｂ）参照）に対応し、ラインアイコン４６
は区画線４３（図５（Ｂ）参照）に対応している。
【００７４】
　本実施の形態においても、自車両アイコン３１は、ディスプレイ５Ａの中央の下端部近
傍に固定表示され、ラインアイコン４４～４６は、ディスプレイ５Ａ内にて紙面の左右方
向、つまり、車線幅方向に移動しながら表示される。そして、図示したように、周辺環境
認識部７にて、道路４０の進行方向の先側がカーブしていると認識した場合には、ディス
プレイ５Ａに表示されるラインアイコン４４～４６も上端側がカーブして表示される。こ
の表示方法により、ドライバは直観的に走行車線の状況を把握し易くなる。
【００７５】
　次に、図５（Ｃ）及び図５（Ｄ）は、車両２が片側３車線５０Ａ、５０Ｂ、５０Ｃの道
路５０を走行している状況を示している。図５（Ｄ）に示すように、車両２が中央の車線
５０Ｂを直進して走行しているが、車両２が車線５０Ｂの中心よりも区画線５２側へ片寄
って走行している。尚、上述した実施形態と同様に、周辺環境認識部７は、車両２の左右
の区画線５２、５３に対する相対位置データ及びディスプレイ５Ａのラインアイコン５２
、５３に対する相対位置データを生成する。
【００７６】
　図５（Ｃ）に示すように、ディスプレイ５Ａには、自車両アイコン３１及び４本のライ
ンアイコン５５、５６、５７、５８が表示されている。そして、自車両アイコン３１は車
両２（図５（Ｄ）参照）に対応し、ラインアイコン５５は区画線５１（図５（Ｄ）参照）
に対応し、ラインアイコン５６は区画線５２（図５（Ｄ）参照）に対応し、ラインアイコ
ン５７は区画線５３（図５（Ｄ）参照）に対応し、ラインアイコン５８は区画線５４（図
５（Ｄ）参照）に対応している。
【００７７】
　本実施の形態においても、自車両アイコン３１は、ディスプレイ５Ａの中央の下端部近
傍に固定表示され、ラインアイコン５５～５８は、ディスプレイ５Ａ内にて紙面の左右方
向、つまり、車線幅方向に移動しながら表示される。図示したように、ラインアイコン５
８はその一部のみが表示されているが、周辺環境認識部７にて区画線５４を認識している
場合には、車両２が車線５０Ｃ側へと移動することで、適宜、ラインアイコン５８はディ
スプレイ５Ａ内にて全て表示されていく。つまり、自車両アイコン３１を固定表示とし、
ラインアイコン５５～５８を移動表示とすることで、ディスプレイ５Ａ内に必ず全てのラ
インアイコン５５～５８を表示する必要はない。例えば、２車線分が表示可能な表示スペ
ースにて、車両２の動きに合わせて、順次、３車線以上の車線情報を表示することができ
る。この表示方法により、自車両アイコン３１の表示やラインアイコン５５～５８の表示
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走行環境を把握し易くなる。
【００７８】
　尚、本実施形態では、片側２車線及び片側３車線の道路を車両２が走行する場合につい
て説明したが、この場合に限定するものではない。例えば、片側１車線の道路や片側４車
線以上の道路を車両２が走行する場合でも、表示部５に車両２の自車両アイコンを固定表
示し、道路の区画線のラインアイコンを左右方向に移動表示することで同様な効果を得る
ことができる。その他、本発明の要旨を逸脱しない範囲にて種々の変更が可能である。
【符号の説明】
【００７９】
　１　車両用表示装置
　２　車両
　３　車両制御部
　４　記憶部
　５　表示部
　５Ａ、５Ｂ　ディスプレイ
　６　報知部
　７　周辺環境認識部
　８　車速センサ
　９　前方カメラ
　１０　後方カメラ
　１１　前方レーダ
　１２　後方レーダ
　１３　通信部
　１４　ステアリング
　２０　道路
　２０Ａ、２０Ｂ　車線
　２２、２３、２４　区画線
　３１　自車両アイコン
　３２、３３、３４　ラインアイコン
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