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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　運転者に対して自車両周辺を通過する対象物の存在を知らせる警告を行う警告手段を備
える車両用警告装置であって、
　前記対象物が自車両周辺で通過すると予測される通過予測位置に到達する時点を基準に
して該到達前において前記警告手段による前記警告を開始する警告開始タイミングを、自
車両から前記通過予測位置までの余裕スペースの大きさと、自車両と前記対象物との相対
速度又は前記対象物の速度と、に応じて変更するタイミング変更手段を備え、
　前記タイミング変更手段は、前記警告開始タイミングを、前記余裕スペースが小さいほ
ど早めかつ前記余裕スペースが大きいほど遅らすと共に、前記相対速度又は前記速度が小
さいほど早めかつ前記相対速度又は前記速度が大きいほど遅らすことを特徴とする車両用
警告装置。
【請求項２】
　運転者に対して自車両周辺を通過する対象物の存在を知らせる警告を行う警告手段を備
える車両用警告装置であって、
　前記対象物が自車両周辺で通過すると予測される通過予測位置に到達する時点を基準に
して該到達前において前記警告手段による前記警告を開始する警告開始タイミングを、自
車両から前記通過予測位置までの余裕スペースの大きさと、自車両と前記対象物との相対
速度又は前記対象物の速度と、に応じて変更するタイミング変更手段を備え、
　前記タイミング変更手段は、前記警告開始タイミングを、前記相対速度又は前記速度が
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小さいほど早めかつ前記相対速度又は前記速度が大きいほど遅らすことを特徴とする車両
用警告装置。
【請求項３】
　前記タイミング変更手段は、前記警告開始タイミングの変更として、前記対象物が前記
通過予測位置に達する前において前記警告手段により前記警告を開始する時間を変更する
ことを特徴とする請求項１又は２記載の車両用警告装置。
【請求項４】
　前記通過予測位置は、自車両の進行予測軌跡と前記対象物の進行予測軌跡との交差位置
であり、
　前記余裕スペースは、自車両から前記交差位置までの距離であることを特徴とする請求
項１乃至３の何れか一項記載の車両用警告装置。
【請求項５】
　前記警告手段は、自車両の後退時に前記警告を行うことを特徴とする請求項１乃至４の
何れか一項記載の車両用警告装置。

【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、車両用警告装置に係り、特に、運転者に対して自車両周辺を通過する対象物
の存在を知らせる警告を行ううえで好適な車両用警告装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来、自車両周辺を通過する対象物の存在を知らせる警告を運転者に対して行う車両用
警告装置が知られている（例えば、特許文献１参照）。この車両用警告装置においては、
自車両と対象物との衝突時間（time-to-collision）又は衝突距離（distance-to-collisi
on）が検知され、その検知結果に応じた表示がディスプレイに表示される。従って、自車
両と対象物との衝突時間又は衝突距離に応じた表示により運転者に対して対象物の存在を
知らせる警告を行うことができる。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】米国特許出願公開第２０１０／０２０１５０８号明細書
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　ところで、運転者に対して警告を行ううえでは、その警告を行うタイミングが重要であ
って、自車両周辺を通過する対象物については、その対象物が自車両周辺を通過する位置
に応じて警告の重要度が異なる。対象物の通過位置が自車両から比較的遠いほど、警告の
重要度は下がるので、遅いタイミングで警告を開始するものとしても、運転者に対象物の
存在を把握させることが可能となる。一方、対象物の通過位置が自車両から比較的近いほ
ど、警告の重要度は上がるので、早いタイミングで警告を開始しなければ、運転者に対象
物の存在を把握させることが困難となる。
【０００５】
　しかし、上記した特許文献１記載の装置では、自車両と対象物との衝突時間又は衝突距
離に応じた表示による警告が行われるだけであり、警告の開始タイミングが最適ではなか
った。
【０００６】
　本発明は、上述の点に鑑みてなされたものであり、自車両周辺を通過する対象物の通過
位置に応じた最適なタイミングで警告を開始することが可能な車両用警告装置を提供する
ことを目的とする。
【課題を解決するための手段】
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【０００７】
　上記の目的は、運転者に対して自車両周辺を通過する対象物の存在を知らせる警告を行
う警告手段を備える車両用警告装置であって、前記対象物が自車両周辺で通過すると予測
される通過予測位置に到達する時点を基準にして該到達前において前記警告手段による前
記警告を開始する警告開始タイミングを、自車両から前記通過予測位置までの余裕スペー
スの大きさと、自車両と前記対象物との相対速度又は前記対象物の速度と、に応じて変更
するタイミング変更手段を備え、前記タイミング変更手段は、前記警告開始タイミングを
、前記余裕スペースが小さいほど早めかつ前記余裕スペースが大きいほど遅らすと共に、
前記相対速度又は前記速度が小さいほど早めかつ前記相対速度又は前記速度が大きいほど
遅らす車両用警告装置により達成される。
　また、上記の目的は、運転者に対して自車両周辺を通過する対象物の存在を知らせる警
告を行う警告手段を備える車両用警告装置であって、前記対象物が自車両周辺で通過する
と予測される通過予測位置に到達する時点を基準にして該到達前において前記警告手段に
よる前記警告を開始する警告開始タイミングを、自車両から前記通過予測位置までの余裕
スペースの大きさと、自車両と前記対象物との相対速度又は前記対象物の速度と、に応じ
て変更するタイミング変更手段を備え、前記タイミング変更手段は、前記警告開始タイミ
ングを、前記相対速度又は前記速度が小さいほど早めかつ前記相対速度又は前記速度が大
きいほど遅らす車両用警告装置により達成される。
 
【発明の効果】
【０００８】
　本発明によれば、自車両周辺を通過する対象物の通過位置に応じた最適なタイミングで
警告を開始することができる。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
【図１】本発明の一実施例である車両用警告装置の構成図である。
【図２】本実施例の車両用警告装置において実行される制御ルーチンの一例のフローチャ
ートである。
【図３】本実施例における自車両と警告対象の対象物との関係を模式的に表した図である
。
【図４】本実施例の車両用警告装置において用いられる対象物の速度Ｖｔと交差距離ＣＤ
とに応じて変化する警告開始タイミングＴのマップを表した図である。
【発明を実施するための形態】
【００１０】
　以下、図面を用いて、本発明に係る車両用警告装置の具体的な実施の形態について説明
する。
【００１１】
　図１は、本発明の一実施例である車両用警告装置１０の構成図を示す。本実施例の車両
用警告装置１０は、例えば駐車場での後退時などに自車両周辺（具体的には、自車両後方
）を通過する対象物（例えば他車両）を検知して、自車両運転者に対してその対象物の存
在を知らせる警告を行うシステムである。
【００１２】
　図１に示す如く、車両用警告装置１０は、コンピュータを主体に構成された電子制御ユ
ニット（以下、ＥＣＵと称す）１２を備えている。ＥＣＵ１２には、ターゲットセンサ１
４が接続されている。ターゲットセンサ１４は、例えばミリ波レーダやレーザレーダ，カ
メラ等により構成されており、車体後端のバンパの側部や中央部やスポイラー，バックド
アアウトサイドハンドルなどに配設されている。ターゲットセンサ１４は、自車両後方（
特に、左右それぞれの後側方）の所定領域内に存在する対象物の有無及びその対象物まで
の距離に応じた信号をＥＣＵ１２に対して出力する。　
　ＥＣＵ１２は、ターゲットセンサ１４の出力信号に基づいて、自車両後方の対象物の有
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無を検出すると共に、その対象物が存在すると判定したときは自車両からその対象物まで
の距離又はその対象物の位置を検出する。そして、その検出距離又は検出位置の時間変化
に基づいて、自車両と対象物との相対速度、及び、自車両に対する対象物の進行予測軌跡
を検出する。
【００１３】
　ＥＣＵ１２には、警告表示ディスプレイ１６及び警告ブザー１８が接続されている。警
告表示ディスプレイ１６は、例えば車室内のインストルメントパネルに設けられた車両運
転者に視認可能なメータユニットであり、ＥＣＵ１２からの駆動指令に従って警告表示を
行う。また、警告ブザー１８は、車室内に設けられたブザー警報器であり、ＥＣＵ１２か
らの駆動指令に従ってブザー吹鳴を行う。
【００１４】
　ＥＣＵ１２には、また、車両運転者が操作し得る車両変速機のシフトポジションや車速
を含む自車両の状態を検出するための状態検出センサ２０が接続されている。状態検出セ
ンサ２０は、自車両の状態に応じた信号をＥＣＵ１２に向けて出力する。ＥＣＵ１２は、
状態検出センサ２０の出力信号に基づいて、自車両の状態を検出する。
【００１５】
　次に、図２乃至図４を参照して、本実施例の車両用警告装置１０の動作について説明す
る。図２は、本実施例の車両用警告装置１０においてＥＣＵ１２が実行する制御ルーチン
の一例のフローチャートを示す。また、図３は、本実施例における自車両と警告対象の対
象物との関係を模式的に表した図を示す。
【００１６】
　本実施例において、ＥＣＵ１２は、状態検出センサ２０の出力信号に基づいてシフトポ
ジションが後退位置にあることを検出した場合（ステップ１００の肯定判定時）、警告表
示ディスプレイ１６及び警告ブザー１８による警告を行い得る警告可能状態（警戒状態）
となる。ＥＣＵ１２は、かかる警告可能状態になると、ターゲットセンサ１４の出力信号
を有効とし、ターゲットセンサ１４を用いて自車両（subject vehicle；ＳＶ）周辺の対
象物（detection target；ＤＴ）を検知する処理（対象物検知処理）を行う。
【００１７】
　ＥＣＵ１２は、対象物検知処理において、まず、ターゲットセンサ１４の出力信号に基
づいて、自車両後方を通過する対象物ＤＴの有無を検出し（ステップ１０２）、その対象
物ＤＴの存在を検出したとき（ステップ１０４の肯定判定時）は、その対象物ＤＴの位置
を検出して、自車両ＳＶからその対象物ＤＴまでの距離及び方向を検出する（ステップ１
０６）。そして、一旦、対象物ＤＴの存在を検出した後は、その対象物ＤＴを監視して、
検出位置又は検出距離の時間変化を測定して、対象物ＤＴの速度Ｖｔ、及び、自車両ＳＶ
に対して対象物ＤＴが進行すると予測される進行予測軌跡Ｑを検出する（ステップ１０８
）。
【００１８】
　尚、上記の対象物ＤＴの速度Ｖｔは、その対象物ＤＴの絶対的な速度であってもよいが
、その対象物ＤＴと自車両ＳＶとの相対速度であってもよい。また、進行予測軌跡Ｑは、
自車両ＳＶが検出時又は検出時に至るまでと同じ進行状態を継続しかつ対象物ＤＴが検出
時又は検出時に至るまでと同じ進行状態を継続するものとして検出されるものとすればよ
い。
【００１９】
　ＥＣＵ１２は、自車両ＳＶを基準にして自車両周辺の道路路面上に広がる領域（以下、
設定領域ＣＢ（crossing box）と称す。）を予め記憶している。この設定領域ＣＢは、図
２に示す如く、長方形状に形成されたものであって、自車両後端から自車両後方の所定距
離Ｌ１（例えば、６ｍなど）離れた位置で車幅方向に延びる一辺と、自車両後端から自車
両前方の所定距離Ｌ２（例えば、３ｍなど）離れた位置で車幅方向に延びる一辺と、自車
両側面に対して平行に延びる二辺（尚、この二辺が車幅方向に離れているｙ方向の距離Ｗ
は、自車両ＳＶの車幅と一致するものとしてもよいし、また、自車両ＳＶの車幅よりも僅
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か（例えば、１０ｃｍなど）に大きなものとしてもよい。）と、からなる。
【００２０】
　ＥＣＵ１２は、上記の如く対象物ＤＴの存在を検出した後、その対象物ＤＴの進行予測
軌跡Ｑと上記の設定領域ＣＢとの位置関係を特定し、その対象物ＤＴの進行予測軌跡Ｑが
その設定領域ＣＢと交差する位置（交差位置；すなわち、対象物ＤＴが自車両周辺で通過
すると予測される通過予測位置）Ｍを特定する。そして、かかる交差位置Ｍを特定すると
、自車両後端からその交差位置Ｍまでの距離（具体的には、自車両後端を通る車幅方向の
線と設定領域ＣＢを構成する辺との交点Ｎから上記の交差位置Ｍまでのその辺上のｘ方向
の距離；交差距離）ＣＤを検出する（ステップ１１０）。尚、この交差距離ＣＤは、自車
両ＳＶの後方側をプラス値とし、前方側をマイナス値とする。
【００２１】
　ＥＣＵ１２は、また、自車両後方を通過する対象物ＤＴが存在するときに自車両運転者
に対して警告を開始するタイミング（警告開始タイミング）Ｔを示す情報を予め記憶して
いる。この警告開始タイミングＴは、対象物ＤＴが自車両ＳＶに接近する時点（例えば、
上記の交差位置Ｍに到達する時点）を基準にしてその接近前において自車両運転者に対し
て警告表示ディスプレイ１６及び警告ブザー１８による警告を開始する時間であって、対
象物ＤＴの速度Ｖｔと交差距離ＣＤとに応じて変化するように設定されている。
【００２２】
　図４は、本実施例の車両用警告装置１０において用いられる対象物ＤＴの速度Ｖｔと交
差距離ＣＤとに応じて変化する警告開始タイミングＴのマップを表した図を示す。本実施
例において、警告開始タイミングＴは、具体的には、対象物ＤＴの速度Ｖｔが小さいほど
早くかつその速度Ｖｔが大きいほど遅くなると共に、交差距離ＣＤが短いほど早くかつ交
差距離ＣＤが長いほど遅くなるように設定されている。
【００２３】
　例えば図４に示す如く、警告開始タイミングＴは、速度Ｖｔが第１速度Ｖｔ１以下であ
る状況において、交差距離ＣＤが第１距離ＣＤ１以下であるときは第１時間Ｔ１に、交差
距離ＣＤが第１距離ＣＤ１を超えかつ第２距離ＣＤ２以下であるときは第２時間Ｔ２に、
また、交差距離ＣＤが第２距離ＣＤ２を超えるときは第３時間Ｔ３に、それぞれ設定され
る。また、速度Ｖｔが第１速度Ｖｔ１を超えかつ第２速度Ｖｔ２以下である状況において
、交差距離ＣＤが第１距離ＣＤ１以下であるときは第２時間Ｔ２に、交差距離ＣＤが第１
距離ＣＤ１を超えかつ第２距離ＣＤ２以下であるときは第３時間Ｔ３に、また、交差距離
ＣＤが第２距離ＣＤ２を超えるときは第４時間Ｔ４に、それぞれ設定される。更に、速度
Ｖｔが第２速度Ｖｔ２を超える状況において、交差距離ＣＤが第１距離ＣＤ１以下である
ときは第３時間Ｔ３に、交差距離ＣＤが第１距離ＣＤ１を超えかつ第２距離ＣＤ２以下で
あるときは第４時間Ｔ４に、また、交差距離ＣＤが第２距離ＣＤ２を超えるときは第５時
間Ｔ５に、それぞれ設定される。
【００２４】
　尚、上記した第２速度Ｖｔ２は、第１速度Ｖｔ１（例えば３ｍ／ｓ）よりも大きな速度
であって、例えば７ｍ／ｓに設定されている。また、上記した第２距離ＣＤ２は、第１距
離ＣＤ１（例えば＋３ｍ）よりも長い距離であって、例えば＋４．５ｍに設定されている
。更に、Ｔ１＞Ｔ２＞Ｔ３＞Ｔ４＞Ｔ５が成立するものとし、例えば、Ｔ１＝３．５ｓｅ
ｃ、Ｔ２＝３．０ｓｅｃ、Ｔ３＝２．５ｓｅｃ、Ｔ４＝２．０ｓｅｃ、及びＴ５＝１．５
ｓｅｃが設定されている。
【００２５】
　ＥＣＵ１２は、上記の如く対象物ＤＴの速度Ｖｔ及び交差距離ＣＤを検出すると、次に
、記憶している警告開始タイミングＴの情報を参照して、それらの対象物ＤＴの速度Ｖｔ
及び交差距離ＣＤに基づいて、今回、存在が検出された対象物ＤＴに起因して自車両運転
者に対して警告表示ディスプレイ１６及び警告ブザー１８による警告を開始すべき警告開
始タイミングＴを選択する（ステップ１１２）。
【００２６】



(6) JP 5811178 B2 2015.11.11

10

20

30

40

50

　ＥＣＵ１２は、上記の如く警告開始タイミングＴを選択した後、ターゲットセンサ１４
を用いて存在が検出される対象物ＤＴが自車両ＳＶに対してその警告開始タイミングＴに
至ったときに、警告表示ディスプレイ１６及び警告ブザー１８への駆動指令を行う（ステ
ップ１１４）。例えば、Ｔ＝Ｔ２（＝３．０ｓｅｃ）が選択されていたときは、対象物Ｄ
Ｔが自車両ＳＶに最接近する時点を基準にして３．０秒前に自車両運転者に対して警告表
示ディスプレイ１６及び警告ブザー１８への駆動指令を行う。
【００２７】
　上記の駆動指令が行われると、自車両運転者に対して警告表示ディスプレイ１６による
警告表示及び警告ブザー１８によるブザー吹鳴が行われる。このため、自車両運転者は、
自車両後退時、警告開始タイミングＴで警告表示ディスプレイ１６による警告表示及び警
告ブザー１８によるブザー吹鳴の警告を行うことにより、自車両ＳＶに対して対象物ＤＴ
が接近することすなわち自車両周辺を通過する対象物ＤＴが存在することを知ることがで
きる。
【００２８】
　一般に、車両運転者は、例えば自車両を駐車位置から後退させて本線に合流させようと
する場合、その本線を通行する他車両などの対象物に注意することが必要であるが、この
際、その対象物が自車両に接近して自車両の近傍を通過することを自車両運転者に対して
警告することが走行安全上好ましい。この点、近傍通過前の早いタイミングで自車両運転
者に向けて警告表示やブザー吹鳴による警告を行うことが走行安全上有効であるが、自車
両運転者が回避行動をとり得る過剰に早いタイミングで運転者への警告が行われるものと
すると、自車両運転者が近い将来に回避行動をとることを予定しているときにも警告が行
われる事態が起こり得、自車両運転者が警告を煩わしく感じ、不快な思いをすることがあ
る。一方、運転者への警告のタイミングが遅すぎると、運転者に対象物が自車両の近傍を
通過するのを事前に把握させることが困難となる。
【００２９】
　また、自車両周辺を通過する対象物については、その対象物が自車両周辺を通過する位
置に応じて警告の重要度は異なる。対象物の通過位置が自車両から比較的遠いほど、警告
の重要度は下がるので、遅いタイミングで警告を開始するものとしても、運転者に対象物
の存在を把握させることが可能となる。一方、対象物の通過位置が自車両から比較的近い
ほど、警告の重要度は上がるので、早いタイミングで警告を開始しなければ、運転者に対
象物の存在を把握させることが困難となる。
【００３０】
　更に、対象物の速度に関係なく警告開始タイミングが一律に選択されるものとすると、
自車両から警告が開始される位置までの距離が大きく変動し得るものとなり、また、対象
物の速度が低いほどその速度上昇マージンが大きいので、その速度上昇が生じたときにそ
の対象物が予想タイミングよりも著しく早めに自車両近傍を通過する事態が生じ易くなっ
てしまう。
【００３１】
　これに対して、本実施例の車両用警告装置１０においては、自車両後退時、自車両周辺
を通過する対象物ＤＴが存在するときに、その通過前のタイミングで自車両運転者に対し
て警告表示ディスプレイ１６による警告表示及び警告ブザー１８によるブザー吹鳴を開始
することができる。また、その警告表示及びブザー吹鳴による警告開始タイミングを、対
象物ＤＴの速度Ｖｔと交差距離ＣＤとに応じて変更することができる。
【００３２】
　具体的には、上記の警告開始タイミングを、交差距離ＣＤが短いほど早めかつ交差距離
ＣＤが長いほど遅らすことができる。このため、自車両運転者に警告による不快な思いを
与えることなく、自車両近傍を通過する対象物の存在をその通過前に確実に把握させるこ
とができる。従って、本実施例の車両用警告装置１０によれば、自車両周辺を通過する対
象物ＤＴの通過位置（具体的には、通過予測位置Ｍ）に応じた最適なタイミングで警告を
開始することができ、これにより、自車両後退時において自車両運転者に対象物との衝突
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を回避する行動（例えばブレーキ操作）を促して、自車両後退時における走行安全性を向
上させることができる。
【００３３】
　また、上記の警告開始タイミングを、対象物ＤＴの速度Ｖｔが小さいほど早めかつその
速度Ｖｔが大きいほど遅らすことができる。このため、対象物ＤＴが自車両後方を通過す
るとき、自車両ＳＶから警告が開始される位置までの距離が対象物ＤＴの速度Ｖｔに応じ
て大きく変動するのを回避することができると共に、対象物ＤＴが予想タイミングよりも
著しく早く自車両近傍を通過するのを回避することができる。従って、本実施例の車両用
警告装置１０によれば、対象物ＤＴの速度に応じた最適なタイミングで警告を開始するこ
とができ、これにより、自車両後退時における走行安全性を向上させることができる。
【００３４】
　尚、上記の実施例においては、警告表示ディスプレイ１６及び警告ブザー１８が特許請
求の範囲に記載した「警告手段」に、交差距離ＣＤが特許請求の範囲に記載した「余裕ス
ペース」に、ＥＣＵ１２が対象物ＤＴの速度Ｖｔ及び交差距離ＣＤに応じて警告開始タイ
ミングＴを変更することが特許請求の範囲に記載した「タイミング変更手段」に、それぞ
れ相当している。
【００３５】
　ところで、上記の実施例においては、警告開始タイミングＴを変更するうえで、図４に
示す如く、対象物ＤＴの速度Ｖｔを３段階に分けると共に、交差距離ＣＤを３段階に分け
ることとしたが、本発明はこれに限定されるものではなく、警告開始タイミングＴを、対
象物ＤＴの速度Ｖｔに応じて２段階以上に変更し、かつ、交差距離ＣＤに応じて２段階以
上に変更することとすればよく、例えば、対象物ＤＴの速度Ｖｔに応じてリニアに変更す
ることとしてもよいし、また、交差距離ＣＤに応じてリニアに変更することとしてもよい
。
【００３６】
　また、上記の実施例においては、警告開始タイミングＴを、交差距離ＣＤに応じて変更
すると共に、対象物ＤＴの速度Ｖｔに応じて変更することとしているが、本発明はこれに
限定されるものではなく、少なくとも交差距離ＣＤに応じて変更するものであればよく、
対象物ＤＴの速度Ｖｔ以外のパラメータ（例えば自車両ＳＶの後退速度など）に応じて変
更するものであってもよい。
【００３７】
　また、上記の実施例においては、警告開始タイミングＴを交差距離ＣＤに応じて変更す
るが、交差距離ＣＤがマイナス値であるときは、警告表示ディスプレイ１６による警告表
示及び警告ブザー１８によるブザー吹鳴とは別に更に、運転者に衝突回避や衝突軽減を図
る行動を促すための警告（例えば、ブレーキ制動など）を行うこととしてもよい。
【００３８】
　また、上記の実施例においては、自車両運転者に対して自車両後方を通過する対象物の
存在を知らせる警告として、警告表示ディスプレイ１６による警告表示及び警告ブザー１
８によるブザー吹鳴の双方を行うこととしているが、何れか一方のみ行うこととしてもよ
いし、また更に、自車両ＳＶと対象物ＤＴとの衝突の可能性が所定以上に高まった場合に
運転者に衝突回避や衝突軽減を図る行動を促すための二次警告を行うこととしてもよい。
この二次警告としては、例えば、自車両ＳＶのブレーキ装置を用いたブレーキ制動であり
、運転席やステアリングホイールを微小振動させ得る促進装置を自車両ＳＶに搭載したと
きはその促進装置を作動させることである。
【００３９】
　更に、上記の実施例においては、自車両ＳＶに対して長方形状の設定領域ＣＢを設定し
たうえで、警告開始タイミングＴを変更するためのパラメータとしての余裕スペースとし
て、その設定領域ＣＢと対象物ＤＴの進行予測軌跡Ｑとの交差位置Ｍと、自車両後端を通
る車幅方向の線と設定領域ＣＢとの交点Ｎと、の交差距離ＣＤを用いることとしているが
、本発明はこれに限定されるものではなく、上記の設定領域ＣＢを設定することなく、警
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測軌跡Ｑと自車両ＳＶとの位置関係に基づいて求まる対象物ＤＴが自車両ＳＶに最も接近
するときの自車両ＳＶと対象物ＤＴとの距離を用いることとしてもよい。尚、この最接近
時の自車両ＳＶと対象物ＤＴとの距離は、自車両ＳＶが向く方向に関係のない絶対的な直
線距離であってもよいし、また、自車両ＳＶの前後方向成分の直線距離であってもよい。
【００４０】
　また、上記の設定領域ＣＢを設定することなく、警告開始タイミングＴを変更するため
の余裕スペースとして、自車両後端の中央から、その中央を通る前後方向線と対象物ＤＴ
の進行予測軌跡Ｑとの交差位置までの距離を用いることとしてもよい。
【００４１】
　更に、上記の実施例においては、自車両後退時に警告を行うこととしているが、本発明
はこれに限定されるものではなく、自車両前進時に警告を行うものに適用することとして
もよい。
【符号の説明】
【００４２】
　１０　車両用警告装置
　１２　電子制御ユニット（ＥＣＵ）
　１４　ターゲットセンサ
　１６　警告表示ディスプレイ
　１８　警告ブザー
　ＳＶ　自車両
　ＤＴ　対象物
　Ｖｔ　対象物ＤＴの速度
　Ｑ　対象物ＤＴの進行予測軌跡
　ＣＢ　自車両ＳＶを基準にした設定領域
　ＣＤ　交差距離
　Ｍ　交差位置（通過予測位置）
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