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(57)【要約】
【課題】非接触充電の受電側と給電側との位置決めを容
易かつ的確に行なうことができるように支援して、運転
者の負担を軽減する。
【解決手段】電気自動車１０は、路面を含む進行方向の
実映像を撮影するリアカメラ３４と、車室内に設けられ
、少なくともリアカメラ３４で撮影された実映像、及び
受電位置を含む車両床下の路面方向の擬似映像を映写す
る表示装置３８と、表示装置３８の表示画面に表示され
た実映像上で路面上に配置された送信アンテナ１８の位
置が進行方向の車体端部に到達した時点において、給電
位置画像を擬似映像に合成する擬似映像生成部と、擬似
映像上で給電位置画像を進行方向に対応して追従させる
追従部とを備える。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
走行用モータと、
　前記走行用モータへの供給電力を蓄電可能な蓄電装置と、
　車両床下に配置された受電部とを備える非接触充電方式の電気自動車であって、
　路面を含む前記電気自動車の進行方向の実映像を撮影するカメラ装置と、
　車室内に設けられ、少なくとも前記カメラ装置で撮影された実映像、及び前記受電部の
位置を含む前記車両床下の路面方向の擬似映像を映写するモニター部と、
　前記モニター部に映写された前記実映像上で前記路面上に配置された給電部が前記進行
方向の車体端部に到達した時点において、前記給電部の位置を前記擬似映像に合成する擬
似映像生成手段と、
　前記擬似映像上で前記給電部の位置を前記進行方向に対応して追従させる追従手段とを
備え、
　前記追従手段は、前記実映像上で前記給電部の中心位置が前記車体端部と重なる位置に
おいて、前記車両床下の平面上で前記進行方向に対して垂直方向での前記受電部の位置と
の間の距離を演算し、該演算結果と、前記進行方向の移動量および前記垂直方向の移動量
を示すパラメータとによって前記給電部の推定位置を導出することを特徴とする電気自動
車。
【請求項２】
前記追従手段は、前記給電部の位置を前記実映像上で確定する給電位置確定手段を有し、
　前記給電位置確定手段は、前記電気自動車の運転者が前記実映像上に前記給電部を確認
した際の前記運転者の手動設定により作動することを特徴とする請求項１に記載の電気自
動車。
【請求項３】
前記給電位置確定手段は、前記モニター部に映写された前記実映像上で前記路面上に配置
された前記給電部が前記進行方向の前記車体端部に到達した時点において作動可能となる
ことを特徴とする請求項２に記載の電気自動車。
【請求項４】
前記追従手段は、前記給電部の位置を前記実映像上で確定する給電位置確定手段を有し、
　前記給電位置確定手段は、前記実映像上に前記給電部が存在すると判定した場合の自動
設定により作動することを特徴とする請求項１に記載の電気自動車。
【請求項５】
前記パラメータは車速と加速度センサの検出結果であることを特徴とする請求項１に記載
の電気自動車。
【請求項６】
前記パラメータは車速と舵角センサの検出結果であることを特徴とする請求項１に記載の
電気自動車。
【請求項７】
前記パラメータは測位信号による位置情報であることを特徴とする請求項１に記載の装置
。
【請求項８】
前記モニター部は、前記実映像と前記擬似映像とを異なる表示領域に同時に表示すること
を特徴とする請求項１乃至７に記載の電気自動車。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　この発明は、電気自動車に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来、例えば車両に搭載されたバッテリを非接触式の充電システムにより充電する電気
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自動車において、車両に設けられた受電部と充電器に設けられた給電部との位置ずれを検
知し、車両の停車位置が適正である場合に運転者に報知するシステムが知られている（例
えば、特許文献１参照）。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開平９－１８２２１２号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　ところで、上記従来技術に係るシステムによれば、停車時の位置ずれによる充電不能状
態を解消することが可能である。
　しかしながら、実際に停車するまで停車位置が適切か否かを把握することができないた
めに停車位置の修正を都度やり直す必要が生じる。
　また、例えば車両や充電器のレイアウト変更などによって受電部と給電部との位置関係
が変化するような場合には、システム変更などの煩雑な手間が必要になるという問題が生
じる。
【０００５】
　本発明は上記事情に鑑みてなされたもので、非接触充電の受電側と給電側との位置決め
を容易かつ的確に行なうことができるように支援して、運転者の負担を軽減することが可
能な電気自動車を提供することを目的としている。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　上記課題を解決して係る目的を達成するために、本発明の第１態様に係る電気自動車は
、走行用モータ（例えば、実施の形態でのモータ３３）と、前記走行用モータへの供給電
力を蓄電可能な蓄電装置（例えば、実施の形態でのバッテリ２１）と、車両床下に配置さ
れた受電部（例えば、実施の形態での車両受信アンテナ２２）とを備える非接触充電方式
の電気自動車（例えば、実施の形態での電気自動車１０）であって、路面を含む前記電気
自動車の進行方向の実映像を撮影するカメラ装置（例えば、実施の形態でのリアカメラ３
４）と、車室内に設けられ、少なくとも前記カメラ装置で撮影された実映像、及び前記受
電部の位置を含む前記車両床下の路面方向の擬似映像を映写するモニター部（例えば、実
施の形態での表示装置３８）と、前記モニター部に映写された前記実映像上で前記路面上
に配置された給電部（例えば、実施の形態での送信アンテナ１８）が前記進行方向の車体
端部に到達した時点において、前記給電部の位置を前記擬似映像に合成する擬似映像生成
手段（例えば、実施の形態での擬似映像生成部４２）と、前記擬似映像上で前記給電部の
位置を前記進行方向に対応して追従させる追従手段（例えば、実施の形態での追従部４４
）とを備え、前記追従手段は、前記実映像上で前記給電部の中心位置が前記車体端部と重
なる位置において、前記車両床下の平面上で前記進行方向に対して垂直方向での前記受電
部の位置との間の距離を演算し、該演算結果と、前記進行方向の移動量および前記垂直方
向の移動量を示すパラメータとによって前記給電部の推定位置を導出する。
【０００７】
　さらに、本発明の第２態様に係る電気自動車では、前記追従手段は、前記給電部の位置
を前記実映像上で確定する給電位置確定手段（例えば、実施の形態での追従部４４が兼ね
る）を有し、前記給電位置確定手段は、前記電気自動車の運転者が前記実映像上に前記給
電部を確認した際の前記運転者の手動設定により作動する。
【０００８】
　さらに、本発明の第３態様に係る電気自動車では、前記給電位置確定手段は、前記モニ
ター部に映写された前記実映像上で前記路面上に配置された前記給電部が前記進行方向の
前記車体端部に到達した時点において作動可能となる。
【０００９】
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　さらに、本発明の第４態様に係る電気自動車では、前記追従手段は、前記給電部の位置
を前記実映像上で確定する給電位置確定手段（例えば、実施の形態での追従部４４が兼ね
る）を有し、前記給電位置確定手段は、前記実映像上に前記給電部が存在すると判定した
場合の自動設定により作動する。
【００１０】
　さらに、本発明の第５態様に係る電気自動車では、前記パラメータは車速と加速度セン
サ（例えば、実施の形態での車両状態センサ３５、加速度センサ）の検出結果である
【００１１】
　さらに、本発明の第６態様に係る電気自動車では、前記パラメータは車速と舵角センサ
（例えば、実施の形態での車両状態センサ３５、舵角センサ）の検出結果である
【００１２】
　さらに、本発明の第７態様に係る電気自動車では、前記パラメータは測位信号による位
置情報である
【００１３】
　さらに、本発明の第８態様に係る電気自動車では、前記モニター部は、前記実映像と前
記擬似映像とを異なる表示領域に同時に表示する。
【発明の効果】
【００１４】
　本発明の第１態様に係る電気自動車によれば、カメラ装置の実映像により車内のモニタ
ー上に車両外部の給電部の位置を表示させるとともに、給電部の位置が撮影可能範囲外に
移動するときには、擬似映像によりモニター上で給電部の位置を追従させる。
　これにより、車両床下の受電部と路面上の給電部との位置決めを容易かつ的確に行なう
ことができるように支援して、運転者の運転負担を軽減することができる。
【００１５】
　また、例えば電気自動車や送電装置のレイアウト変更などによって受電部と給電部との
位置関係が変化する場合であっても、実映像上で給電部の位置が消姿する都度、擬似映像
上で給電部の位置を進行方向に対応して追従させることから、動作内容の変更の必要無し
に適正に対応することができ、動作内容の変更に要する費用を削減し、各種レイアウト変
更に伴う制約が生じることを防止することができる。
【００１６】
　さらに、進行方向に対して垂直方向での給電部の中心位置と受電部の位置との間の距離
と、進行方向の移動量および垂直方向の移動量を示すパラメータとによって、給電部の推
定位置を精度良く導出することができる。
【００１７】
　本発明の第２態様に係る電気自動車によれば、実映像上での給電部の位置の確定に運転
者の意思を的確に反映させることができる。
【００１８】
　本発明の第３態様に係る電気自動車によれば、実映像上で給電部の位置を進行方向に対
応して追従させる処理の実行を省略することによって、演算負荷を低減することができ、
しかも、過剰に早いタイミングで追従が開始されることを防止することで擬似映像上での
給電部の位置の追従精度を向上させることができる。
【００１９】
　本発明の第４態様に係る電気自動車によれば、実映像上での給電部の位置の確定を容易
に行なうことができる。
【００２０】
　本発明の第８態様に係る電気自動車によれば、利便性を向上させることができ、運転者
の運転負担を軽減することができる。
【図面の簡単な説明】
【００２１】
【図１】本発明の実施の形態に係る電気自動車および送電装置の構成図である。
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【図２】本発明の実施の形態に係る電気自動車の車両制御装置の構成図である。
【図３】本発明の実施の形態に係る電気自動車の表示装置の表示画面での表示の例を示す
図である。
【図４】本発明の実施の形態に係る電気自動車の追従部により算出される前後移動距離ｄ
Ｙおよび左右移動距離ｄＸの一例を示す図である。
【図５】本発明の実施の形態に係る電気自動車の動作を示すフローチャートである。
【図６】本発明の実施の形態の第１変形例に係る電気自動車の表示装置の表示画面での表
示の例を示す図である。
【図７】本発明の実施の形態の第２変形例に係る電気自動車の表示装置の表示画面での表
示の例を示す図である。
【図８】本発明の実施の形態の第２変形例に係る電気自動車の動作を示すフローチャート
である。
【図９】本発明の実施の形態の第３変形例に係る電気自動車の表示装置の表示画面での表
示の例を示す図である。
【発明を実施するための形態】
【００２２】
　以下、本発明の一実施形態に係る電気自動車について添付図面を参照しながら説明する
。
　本実施の形態による電気自動車１０は、例えば図１に示すように、車両外部の交流電源
１１に接続された送電装置１２から出力される電力を非接触で受電し、この電力によって
電気自動車１０に搭載されたバッテリ２１を充電可能である。
【００２３】
　なお、車両外部の送電装置１２は、例えば、整流回路１５と、ＤＣ／ＤＣコンバータ１
６と、発振回路１７と、送信アンテナ１８とを備えて構成されている。
【００２４】
　整流回路１５は、交流電源１１から出力される交流電力を電気自動車１０のバッテリ２
１を充電するための充電電力として、直流電力に変換する。
　ＤＣ／ＤＣコンバータ１６は、整流回路１５から出力される直流電力を直流変換する。
　発振回路１７は、ＤＣ／ＤＣコンバータ１６から出力される直流電力を、所定の非接触
電力伝送方式に応じた周波数の交流電力に変換する。
　なお、ＤＣ／ＤＣコンバータ１６は、省略されてもよい。
【００２５】
　送信アンテナ１８は、例えば所定の駐車エリアの地面（路面）に埋設などにより設置さ
れ、電磁誘導型あるいは共鳴型あるいは電波受信型などの所定の非接触電力伝送方式によ
り、発振回路１７から出力される交流電力を電気自動車１０の車両受信アンテナ２２に伝
送する。
【００２６】
　なお、例えば、電磁誘導型は、送信アンテナ１８の送電コイル（図示略）と車両受信ア
ンテナ２２の受信コイル（図示略）との間に共通に鎖交する磁束を用いた電磁誘導により
電力を伝送する。
　つまり、送信アンテナ１８の送電コイル（図示略）に１次電流が通電されると、電磁誘
導により、送信アンテナ１８に近接して設けられた車両受信アンテナ２２の受信コイル（
図示略）に２次電流が流れる。
【００２７】
　また、例えば、共鳴型は、送信アンテナ１８の共振器（図示略）と車両受信アンテナ２
２の共振器（図示略）との間の磁場および電場の共鳴により電力を伝送する。
【００２８】
　つまり、送電装置１２の送信アンテナ１８には共振器（図示略）の１次コイル（図示略
）が近接して配置され、電気自動車１０の車両受信アンテナ２２には共振器（図示略）の
２次コイル（図示略）が近接して配置されている。
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【００２９】
　そして、１次コイルに１次電流が通電されると、電磁誘導により送信アンテナ１８の共
振器に誘導電流が流れ、さらに、送信アンテナ１８は、送信アンテナ１８の共振器のイン
ダクタンスおよび浮遊容量に応じた共鳴周波数で共鳴する。
　これに伴い、送信アンテナ１８に近接して設けられた車両受信アンテナ２２の共振器は
共鳴周波数で共鳴し、車両受信アンテナ２２の共振器に２次電流が流れ、さらに、電磁誘
導により車両受信アンテナ２２に近接した２次コイルに２次電流が流れる。
【００３０】
　また、例えば、電波受信型は、送信アンテナ１８によって電流から変換されたマイクロ
波の電波が送信され、このマイクロ波の電波が車両受信アンテナ２２により受信されて電
流に変換されることにより電力を伝送する。
【００３１】
　この電気自動車１０は、例えば、バッテリ２１および車両受信アンテナ２２および車両
整流回路２３および車両ＤＣ／ＤＣコンバータ２４から成る受電装置３１と、モータ制御
装置３２と、モータ３３と、リアカメラ３４と、車両状態センサ３５と、測位信号受信部
３６と、車両制御装置３７と、表示装置３８とを備えて構成されている。
【００３２】
　受電装置３１の車両受信アンテナ２２は、例えば電気自動車１０のフロアパネルの下方
の床下などに配置され、電磁誘導型あるいは共鳴型あるいは電波受信型などの所定の非接
触電力伝送方式により送電装置１２の送信アンテナ１８から伝送される電力を受電する。
【００３３】
　車両整流回路２３は、車両受信アンテナ２２から出力される交流電力をバッテリ２１の
許容電圧に応じた直流電力に変換する。
　車両ＤＣ／ＤＣコンバータ２４は、車両整流回路２３から出力される直流電力を直流変
換する。
　なお、車両ＤＣ／ＤＣコンバータ２４は、省略されてもよい。
【００３４】
　モータ制御装置３２は、例えばトランジスタのスイッチング素子から構成されたインバ
ータなどを備えて構成され、モータ３３と電気エネルギーの授受を行う高圧系のバッテリ
２１に接続されている。
【００３５】
　モータ３３は、例えば３相のＤＣブラシレスモータなどであって、このモータ３３の駆
動および回生作動はモータ制御装置３２から出力される制御指令に応じて制御される。
【００３６】
　リアカメラ３４は、電気自動車１０の後方の路面を含む所定の外界領域を撮影して、こ
の撮影により得られる映像データを出力する。
【００３７】
　車両状態センサ３５は、例えば、電気自動車１０の速度（車速）を検出する車速センサ
と、車体に作用する加速度を検出する加速度センサと、車体の姿勢や進行方向を検知する
ジャイロセンサと、ヨーレート（車両重心の上下方向軸回りの回転角速度）を検知するヨ
ーレートセンサと、運転者により操作されるステアリングホイールの舵角（操舵角度）あ
るいはステアリングホイールの舵角に応じた実舵角（転舵角度）を検出する舵角センサと
などを備えて構成され、各種の車両状態（つまり、車速、加速度、姿勢、ヨーレート、操
舵角度、転舵角度など）の検出結果の信号を車両制御装置３７に出力する。
【００３８】
　測位信号受信部３６は、例えば人工衛星を利用して電気自動車１０の位置を測定するた
めのＧＰＳ（Global Positioning System）信号などの測位信号を受信し、受信結果の信
号を車両制御装置３７に出力する。
【００３９】
　車両制御装置３７は、例えば、実映像生成部４１と、擬似映像生成部４２と、表示制御
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部４３と、追従部４４とを備えて構成されている。
【００４０】
　実映像生成部４１は、リアカメラ３４から出力される映像データに基づき、リアカメラ
３４により撮影された電気自動車１０の後方の路面を含む所定の外界領域の実際の映像で
ある実映像を生成し、実映像を表示制御部４３に出力する。
【００４１】
　擬似映像生成部４２は、例えば、リアカメラ３４の撮影可能領域内であっても電気自動
車１０の車体によって遮蔽されることで撮影不能となる路面およびリアカメラ３４の撮影
可能領域外であって電気自動車１０の車体の下方（つまり、車両床下の路面方向）に存在
する路面の領域を、電気自動車１０の車体とともに擬似的に示す擬似映像を生成し、擬似
映像を表示制御部４３に出力する。
【００４２】
　さらに、擬似映像生成部４２は、後述する追従部４４から出力される給電位置の情報（
後述する推定結果の信号）と、予め記憶している電気自動車１０の受電位置の情報とに基
づき、擬似映像上に給電位置を示す画像と受電位置を示す画像とを重畳可能である。
【００４３】
　また、擬似映像生成部４２は、後述する追従部４４から出力される推定結果の信号に、
給電位置から受電位置までの方向および距離の情報が含まれている場合には、これらの情
報を文字画像などによって擬似映像上に重畳可能である。
【００４４】
　なお、給電位置は、例えば地面（路面）に埋設されている送信アンテナ１８の位置、つ
まり電気自動車１０の車両受信アンテナ２２に対して所定効率以上で送電可能な領域の位
置であって、この位置は、例えば送信アンテナ１８が埋設されている地面（路面）上に設
けられた適宜の表示などによって視認可能かつリアカメラ３４により撮影可能とされてい
る。
【００４５】
　また、受電位置は、例えば電気自動車１０のフロアパネルの下方の床下に配置されてい
る車両受信アンテナ２２の位置、つまり送電装置１２の送信アンテナ１８から送電される
電力を所定効率以上で受電可能な領域の位置であって、擬似映像上で電気自動車１０の車
体とともに表示可能に予め擬似映像生成部４２に記憶されている。
【００４６】
　表示制御部４３は、後述する追従部４４から出力される給電位置の情報に基づき、実映
像生成部４１から出力される実映像と擬似映像生成部４２から出力される擬似映像とのう
ち何れか一方を選択して、車内に配置された表示装置３８の表示画面に表示する。
【００４７】
　例えば、表示制御部４３は、表示装置３８の表示画面に表示されている実映像上で路面
上の給電位置が電気自動車１０の進行方向（つまり、電気自動車１０の後進時における電
気自動車１０の前後方向後方）の車体端部に到達し、かつ、運転者の所定の手動設定によ
り実映像上で給電位置が確定されたことを示す情報が追従部４４から出力された場合に、
表示装置３８の表示画面での表示を、実映像から擬似映像へと切り換える。
【００４８】
　なお、運転者の所定の手動設定は、例えば表示装置３８の表示画面を表示画面上に対す
る直接の接触を検知可能なタッチパネルとした場合の表示画面に対する手動による直接の
入力操作に応じた設定動作や、例えば表示画面内を移動可能な指示画像を間接的に操作す
る入力装置（図示略）に対する手動による入力操作に応じた設定動作などである。
【００４９】
　追従部４４は、例えばタッチパネルとされる表示画面を有する表示装置３８や、例えば
表示装置３８の表示画面内を移動可能な指示画像を間接的に操作する入力装置（図示略）
などに接続され、運転者の所定の手動設定を検出する。
　そして、運転者の所定の手動設定により表示装置３８の表示画面に表示されている実映
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像上で給電位置が運転者により確定されたことを検出した場合には、この情報の信号を表
示制御部４３に出力する。
【００５０】
　さらに、追従部４４は、例えば、運転者の所定の手動設定により表示装置３８の表示画
面に表示されている実映像上で確定された給電位置を初期位置として、この初期位置と、
車両状態センサ３５から逐次出力される各種の検出結果の信号や、測位信号受信部３６か
ら逐次出力される受信結果の信号とに基づき、給電位置を逐次推定する。
【００５１】
　さらに、追従部４４は、給電位置の推定結果に基づき、給電位置から受電位置までの方
向および距離を算出する。
　そして、給電位置の推定結果と、給電位置から受電位置までの方向および距離の推定結
果との信号を出力する。
【００５２】
　例えば、追従部４４は、実映像上で給電位置が電気自動車１０の進行方向の車体端部と
重なり運転者の所定の手動設定により実映像上で給電位置が確定されたときに、給電位置
を初期位置として、車両床下の平面上で進行方向（つまり、電気自動車１０の後進時にお
ける電気自動車１０の前後方向後方）に対して垂直方向（つまり、電気自動車１０の後進
時における電気自動車１０の左右方向）での受電位置との間の距離（左右距離初期値）Ａ
を演算する。
【００５３】
　そして、追従部４４は、これ以後のタイミングにおいて、左右距離初期値Ａの演算結果
と、逐次得られる進行方向（つまり、電気自動車１０の後進時における電気自動車１０の
前後方向後方）の移動量および垂直方向（つまり、電気自動車１０の後進時における電気
自動車１０の左右方向）の移動量を示すパラメータとによって給電位置を推定し、推定結
果を導出する。
【００５４】
　なお、進行方向の移動量および垂直方向の移動量を示すパラメータは、例えば車両状態
センサ３５の車速センサおよびジャイロセンサ（あるいは加速度センサ）から逐次出力さ
れる検出結果であってもよいし、例えば車両状態センサ３５の車速センサおよび舵角セン
サから逐次出力される検出結果であってもよいし、例えば測位信号受信部３６から逐次出
力される受信結果であってもよい。
【００５５】
　本実施の形態による電気自動車１０は上記構成を備えており、次に、この電気自動車１
０の動作について説明する。
【００５６】
　先ず、表示制御部４３は、電気自動車（車両）１０が後進する状態では、初期設定とし
て、例えば図３（Ａ）～（Ｂ）に示すように、表示装置３８の表示画面Ｄ上にリアカメラ
３４から出力される映像データに基づく実映像Ｒを表示する。
【００５７】
　これに伴い、例えば送信アンテナ１８が埋設されている地面（路面）上に設けられた視
認可能な適宜の表示などからなる給電位置Ｓに向かい電気自動車１０が後進する状態で給
電位置がリアカメラ３４の撮影可能範囲内に存在する場合には、電気自動車１０の移動に
伴い実映像Ｒ上で給電位置Ｓが相対移動する。
【００５８】
　そして、例えば図３（Ｃ）に示すように、表示装置３８の表示画面Ｄに表示されている
実映像Ｒ上で路面上の給電位置Ｓが電気自動車１０の進行方向の車体端部（つまり後端）
１０ａに到達し、かつ、運転者の所定の手動設定（例えば、実映像Ｒ上の適宜の位置に対
する運転者の指による直接の接触など）により実映像Ｒ上で給電位置Ｓが確定されると、
表示制御部４３は、給電位置Ｓの中心位置を示す給電位置画像ＳＰを実映像Ｒ上に重畳表
示する。
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　そして、追従部４４は、この確定による給電位置Ｓの中心位置を、これ以後に実行され
る推定処理での給電位置Ｓの初期位置として設定する。
【００５９】
　そして、表示制御部４３は、例えば図３（Ｄ）に示すように、表示装置３８の表示画面
Ｄでの表示を、実映像Ｒから擬似映像Ｐへと切り換える。
　この切り換え時点において、擬似映像生成部４２は、擬似映像Ｐを、例えば、リアカメ
ラ３４による直接の撮影が不能な路面の領域において、電気自動車１０の車体を示す車両
画像ＶＥと、予め擬似映像生成部４２に記憶されている電気自動車１０の受電位置を示す
受電位置画像ＵＰと、運転者により実映像Ｒ上で確定された給電位置Ｓの中心位置を示す
給電位置画像ＳＰとを重畳して生成する。
【００６０】
　なお、リアカメラ３４による直接の撮影が不能な路面の領域は、例えば、リアカメラ３
４の撮影可能領域内であっても電気自動車１０の車体によって遮蔽されることで撮影不能
となる路面およびリアカメラ３４の撮影可能領域外であって電気自動車１０の車体の下方
に存在する路面の領域（つまり、車両床下の路面方向の領域）などである。
【００６１】
　また、この切り換え時点において、追従部４４は、運転者により実映像Ｒ上で確定され
た給電位置Ｓの初期位置と、予め記憶している電気自動車１０の受電位置とに基づき、車
両床下の平面上で進行方向に対して垂直方向での給電位置Ｓの初期位置と受電位置の中心
位置との間の距離（左右距離初期値）Ａを演算する。
【００６２】
　さらに、追従部４４は、例えば予め記憶している電気自動車１０の後端から受電位置の
中心位置までの進行方向での距離などを、前後距離初期値Ｂとして設定する。
　そして、擬似映像生成部４２は、追従部４４により演算および設定された左右距離初期
値Ａおよび前後距離初期値Ｂに基づき、給電位置から受電位置までの方向および距離の情
報を文字画像などによって示す情報画像ＩＰを擬似映像Ｐ上に重畳する。
【００６３】
　そして、例えば図３（Ｅ）に示すように、表示装置３８の表示画面Ｄに表示されている
擬似映像Ｐ上で給電位置画像ＳＰが受電位置画像ＵＰに向かい相対移動するようにして電
気自動車１０が後進する状態では、追従部４４は、給電位置Ｓの初期位置に応じた左右距
離初期値Ａおよび前後距離初期値Ｂと、逐次得られる進行方向の移動量および垂直方向の
移動量を示すパラメータとによって給電位置Ｓの中心位置を推定し、推定結果を導出する
。
【００６４】
　そして、追従部４４は、車両床下の平面上で進行方向に対して垂直方向での給電位置Ｓ
の中心位置と受電位置の中心位置との間の距離（左右距離）Ｘと、車両床下の平面上で進
行方向での給電位置Ｓの中心位置と受電位置の中心位置との間の距離（前後距離）Ｙとを
演算する。
【００６５】
　例えば図４に示すように、追従部４４は、給電位置Ｓの中心位置の移動ベクトルと進行
方向（つまり、電気自動車１０の後進時における電気自動車１０の前後方向後方）とのな
す角θを、車両状態センサ３５のジャイロセンサ（あるいは加速度センサ）または舵角セ
ンサから逐次出力される検出結果の信号に基づき算出する。
【００６６】
　そして、追従部４４は、進行方向（つまり、電気自動車１０の後進時における電気自動
車１０の前後方向後方）の移動量（前後移動距離）ｄＹ（＝Ｖ×Ｔ）を、車両状態センサ
３５の車速センサから逐次出力される検出結果（車速Ｖ）の信号と、移動時間Ｔとにより
算出する。
【００６７】
　そして、追従部４４は、垂直方向（つまり、電気自動車１０の後進時における電気自動
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車１０の左右方向）の移動量（左右移動距離）ｄＸ（＝ｄＹ×ｔａｎθ）を、前後移動距
離ｄＹと、角θとにより算出する。
　そして、追従部４４は、前後移動距離ｄＹおよび左右移動距離ｄＸと、前後距離Ｙおよ
び左右距離Ｘの前回値とに基づき、前後距離Ｙおよび左右距離Ｘの今回値を算出する。
【００６８】
　なお、追従部４４は、測位信号受信部３６から逐次出力される受信結果の前回値と今回
値とを用いて前後距離Ｙおよび左右距離Ｘの今回値を算出してもよい。
【００６９】
　そして、擬似映像生成部４２は、例えば図３（Ｅ）に示すように、追従部４４により逐
次推定される給電位置Ｓの中心位置に応じて擬似映像Ｐ上での給電位置画像ＳＰの重畳位
置を逐次変化させて給電位置画像ＳＰを進行方向に対応して追従させるとともに、追従部
４４により逐次演算される左右距離Ｘおよび前後距離Ｙに応じて情報画像ＩＰの内容を逐
次更新する。
　これに伴い、表示制御部４３は、擬似映像生成部４２により逐次生成される擬似映像Ｐ
を表示装置３８の表示画面Ｄに表示する。
【００７０】
　以下に、電気自動車（車両）１０が後進する状態で電気自動車１０の受電位置を送電装
置１２の給電位置に移動させる際の電気自動車１０の動作について説明する。
【００７１】
　先ず、例えば図５に示すステップＳ０１においては、表示装置３８の表示画面Ｄ上にリ
アカメラ３４から出力される映像データに基づく実映像Ｒを表示する。
【００７２】
　次に、ステップＳ０２においては、実映像Ｒ上で路面上の給電位置Ｓが電気自動車１０
の進行方向の車体端部（つまり後端）１０ａに到達し、かつ、運転者の所定の手動設定（
例えば、実映像Ｒ上の適宜の位置に対する運転者の指による直接の接触など）により実映
像Ｒ上で給電位置Ｓが確定されたか否かを判定する。
　この判定結果が「ＮＯ」の場合には、ステップＳ０２の判定を繰り返し実行する。
　一方、この判定結果が「ＹＥＳ」の場合には、ステップＳ０３に進む。
【００７３】
　次に、ステップＳ０３においては、初回の処理実行時であるか否かを判定する。
　この判定結果が「ＮＯ」の場合には、後述するステップＳ０６に進む。
　一方、この判定結果が「ＹＥＳ」の場合には、ステップＳ０４に進む。
【００７４】
　次に、ステップＳ０４においては、運転者の所定の手動設定により確定された給電位置
Ｓの中心位置を示す給電位置画像ＳＰを実映像Ｒ上に重畳表示し、左右距離初期値Ａおよ
び前後距離初期値Ｂを演算する。
　そして、左右距離Ｘとして左右距離初期値Ａを設定し、前後距離Ｙとして前後距離初期
値Ｂを設定する。
【００７５】
　次に、ステップＳ０５においては、表示装置３８の表示画面Ｄでの表示を実映像Ｒから
擬似映像Ｐへと切り換え、擬似映像Ｐにおいて車両画像ＶＥと、受電位置画像ＵＰと、給
電位置画像ＳＰと、情報画像ＩＰとを重畳表示し、後述するステップＳ０８に進む。
【００７６】
　また、ステップＳ０６においては、給電位置Ｓの中心位置の移動ベクトルと進行方向（
つまり、電気自動車１０の後進時における電気自動車１０の前後方向後方）とのなす角θ
を、車両状態センサ３５のジャイロセンサ（あるいは加速度センサ）または舵角センサか
ら逐次出力される検出結果の信号に基づき算出する。
【００７７】
　そして、進行方向（つまり、電気自動車１０の後進時における電気自動車１０の前後方
向後方）の移動量（前後移動距離）ｄＹ（＝Ｖ×Ｔ）を、車両状態センサ３５の車速セン
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サから逐次出力される検出結果（車速Ｖ）の信号と、移動時間Ｔとにより算出する。
　さらに、垂直方向（つまり、電気自動車１０の後進時における電気自動車１０の左右方
向）の移動量（左右移動距離）ｄＸ（＝ｄＹ×ｔａｎθ）を、前後移動距離ｄＹと、角θ
とにより算出する。
【００７８】
　次に、ステップＳ０７においては、前後移動距離ｄＹおよび左右移動距離ｄＸと、この
時点で設定されている左右距離Ｘおよび前後距離Ｙとに基づき、この時点での給電位置Ｓ
の中心位置から受電位置の中心位置までの左右距離Ｘ（＝Ｘ－ｄＸ）および前後距離Ｙ（
＝Ｙ－ｄＹ）を算出する。
　そして、給電位置から受電位置までの方向および距離の情報を文字画像などによって示
す情報画像ＩＰを擬似映像Ｐ上に重畳する。
【００７９】
　そして、ステップＳ０８においては、給電位置は受電位置に到達したか否かを判定する
。
　なお、この判定において、給電位置が受電位置に到達した場合とは、鉛直方向から見て
給電位置の中心位置と受電位置の中心位置とが一致した場合に限らず、例えばそれぞれに
所定の大きさを有する給電位置と受電位置とが鉛直方向から見て重なりを有する場合や、
例えば給電位置の中心位置が鉛直方向から見て所定の大きさを有する受電位置に到達した
場合などを含んでいてもよい。
【００８０】
　ステップＳ０８の判定結果が「ＮＯ」の場合には、上述したステップＳ０３に戻る。
　一方、ステップＳ０８の判定結果が「ＹＥＳ」の場合には、ステップＳ０９に進む。
　そして、ステップＳ０９においては、位置合わせが完了したことを運転者に通知し、エ
ンドに進む。
【００８１】
　上述したように、本実施の形態による電気自動車１０によれば、リアカメラ３４から出
力される映像データに基づく実映像により車内の表示装置３８の表示画面上に車両外部の
給電位置を表示させるとともに、給電位置がリアカメラ３４の撮影可能範囲外あるいは車
体によって遮蔽された領域（例えば、車両床下の下方など）に移動するときには、擬似映
像により表示画面上で給電位置を追従させる。
　これにより、車両床下の受電位置と路面上の給電位置との位置決めを容易かつ的確に行
なうことができるように支援して、運転者の運転負担を軽減することができる。
【００８２】
　また、例えばレイアウト変更などによって受電位置と給電位置との位置関係が変化する
場合であっても、実映像上で給電位置が消姿する都度、擬似映像上で給電位置を進行方向
に対応して追従させることから、動作内容の変更の必要無しに適正に対応することができ
、動作内容の変更に要する費用を削減し、各種レイアウト変更に伴う制約が生じることを
防止することができる。
【００８３】
　さらに、電気自動車１０の運転者が実映像上に給電位置を確認した際の運転者の所定の
手動設定により実映像上での給電位置を確定することから、給電位置の確定に運転者の意
思を的確に反映させることができる。
【００８４】
　また、給電位置Ｓの初期位置に応じた左右距離初期値Ａおよび前後距離初期値Ｂと、逐
次得られる進行方向の移動量および垂直方向の移動量を示すパラメータとによって、給電
位置Ｓの中心位置を精度良く導出することができる。
【００８５】
　なお、上述した実施の形態において、表示制御部４３は、表示装置３８の表示画面Ｄで
の表示を、実映像Ｒから擬似映像Ｐへと切り換えるとしたが、これに限定されず、例えば
図６（Ａ）～（Ｄ）に示す第１変形例に係る表示画面Ｄのように、表示装置３８の表示画
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面Ｄの表示領域を、例えば上下方向などにおいて２つの表示領域Ｅ１，Ｅ２などに分割し
、各実映像Ｒおよび擬似映像Ｐを各表示領域Ｅ１，Ｅ２において同時に表示してもよい。
　また、左右方向に並べた２つの表示領域Ｅ１，Ｅ２に実映像Ｒと擬似映像Ｐとを並べて
表示してもよい。
【００８６】
　この第１変形例によれば、電気自動車１０の移動に応じて、実映像Ｒ上での給電位置Ｓ
の移動と、擬似映像Ｐ上での進行方向に対応した給電位置画像ＳＰの追従とを、表示画面
Ｄ上で連続的に表示することができ、利便性を向上させることができ、運転者の運転負担
を軽減することができる。
【００８７】
　なお、上述した実施の形態において、追従部４４は、表示装置３８の表示画面に表示さ
れた実映像上で路面上に配置された給電位置が電気自動車１０の進行方向の車体端部に到
達した時点以後において、運転者の所定の手動設定による給電位置の確定を許可し、この
時点よりも前においては運転者の所定の手動設定による給電位置の確定を禁止してもよい
。
【００８８】
　この場合には、実映像上で給電位置画像ＳＰを進行方向に対応して追従させる処理の実
行を省略することによって、演算負荷を低減することができる。
　しかも、過剰に早いタイミングで追従が開始されることを防止することで擬似映像上で
の進行方向に対応した給電位置画像ＳＰの追従精度を向上させることができる。
【００８９】
　なお、上述した実施の形態において、追従部４４は、表示装置３８の表示画面に表示さ
れた実映像上で路面上に配置された給電位置を、例えば運転者の所定の手動設定あるいは
自動的な実映像上での認識処理などに応じて実映像上に給電位置が存在すると判定した場
合の自動設定によって確定してもよい。
　そして、これ以降において、実映像生成部４１は、実映像上で給電位置画像ＳＰを給電
位置に対応して追従させて重畳してもよい。
【００９０】
　この第２変形例によれば、先ず、表示制御部４３は、電気自動車（車両）１０が後進す
る状態では、初期設定として、例えば図７（Ａ）～（Ｂ）に示すように、表示装置３８の
表示画面Ｄ上にリアカメラ３４から出力される映像データに基づく実映像Ｒを表示する。
【００９１】
　そして、追従部４４は、表示装置３８の表示画面に表示された実映像上で路面上に配置
された給電位置を、例えば運転者の所定の手動設定あるいは自動的な実映像上での認識処
理などに応じて実映像上に給電位置が存在すると判定した場合の自動設定によって確定す
る。
　これに伴い、表示制御部４３は、図７（Ｂ）に示すように、給電位置Ｓの中心位置を示
す給電位置画像ＳＰを実映像Ｒ上に重畳表示する。
【００９２】
　これにより、例えば図７（Ｂ），（Ｃ）に示すように、例えば送信アンテナ１８が埋設
されている地面（路面）上に設けられた視認可能な適宜の表示などからなる給電位置Ｓに
向かい電気自動車１０が後進する状態で給電位置がリアカメラ３４の撮影可能範囲内に存
在する場合には、電気自動車１０の移動に伴い実映像Ｒ上で給電位置画像ＳＰが給電位置
Ｓの移動に対応して追従するように相対移動する。
【００９３】
　そして、例えば図７（Ｃ）に示すように、表示装置３８の表示画面Ｄに表示されている
実映像Ｒ上で給電位置画像ＳＰが電気自動車１０の進行方向の車体端部（つまり後端）１
０ａに到達すると、追従部４４は、この時点での給電位置Ｓの中心位置を、これ以後に実
行される推定処理での給電位置Ｓの初期位置として設定する。
【００９４】



(13) JP 2012-175764 A 2012.9.10

10

20

30

40

50

　そして、表示制御部４３は、例えば図７（Ｄ）に示すように、表示装置３８の表示画面
Ｄでの表示を、実映像Ｒから擬似映像Ｐへと切り換える。
　この切り換え時点において、擬似映像生成部４２は、擬似映像Ｐを、例えば、リアカメ
ラ３４による直接の撮影が不能な路面の領域において、電気自動車１０の車体を示す車両
画像ＶＥと、予め擬似映像生成部４２に記憶されている電気自動車１０の受電位置を示す
受電位置画像ＵＰと、運転者により実映像Ｒ上で確定された給電位置Ｓの中心位置を示す
給電位置画像ＳＰとを重畳して生成する。
【００９５】
　なお、リアカメラ３４による直接の撮影が不能な路面の領域は、例えば、リアカメラ３
４の撮影可能領域内であっても電気自動車１０の車体によって遮蔽されることで撮影不能
となる路面およびリアカメラ３４の撮影可能領域外であって電気自動車１０の車体の下方
に存在する路面の領域（つまり、車両床下の路面方向の領域）などである。
【００９６】
　また、この切り換え時点において、追従部４４は、実映像Ｒ上で自動的に設定した給電
位置Ｓの初期位置と、予め記憶している電気自動車１０の受電位置とに基づき、車両床下
の平面上で進行方向に対して垂直方向での給電位置Ｓの初期位置と受電位置の中心位置と
の間の距離（左右距離初期値）Ａを演算する。
【００９７】
　さらに、追従部４４は、例えば予め記憶している電気自動車１０の後端から受電位置の
中心位置までの進行方向での距離などを、前後距離初期値Ｂとして設定する。
　そして、擬似映像生成部４２は、追従部４４により演算および設定された左右距離初期
値Ａおよび前後距離初期値Ｂに基づき、給電位置から受電位置までの方向および距離の情
報を文字画像などによって示す情報画像ＩＰを擬似映像Ｐ上に重畳する。
【００９８】
　そして、例えば図７（Ｅ）に示すように、表示装置３８の表示画面Ｄに表示されている
擬似映像Ｐ上で給電位置画像ＳＰが受電位置画像ＵＰに向かい相対移動するようにして電
気自動車１０が後進する状態では、追従部４４は、給電位置Ｓの初期位置に応じた左右距
離初期値Ａおよび前後距離初期値Ｂと、逐次得られる進行方向の移動量および垂直方向の
移動量を示すパラメータとによって給電位置Ｓの中心位置を推定し、推定結果を導出する
。
【００９９】
　そして、追従部４４は、車両床下の平面上で進行方向に対して垂直方向での給電位置Ｓ
の中心位置と受電位置の中心位置との間の距離（左右距離）Ｘと、車両床下の平面上で進
行方向での給電位置Ｓの中心位置と受電位置の中心位置との間の距離（前後距離）Ｙとを
演算する。
【０１００】
　そして、追従部４４は、給電位置Ｓの中心位置の移動ベクトルと進行方向（つまり、電
気自動車１０の後進時における電気自動車１０の前後方向後方）とのなす角θを、車両状
態センサ３５のジャイロセンサ（あるいは加速度センサ）または舵角センサから逐次出力
される検出結果の信号に基づき算出する。
【０１０１】
　そして、追従部４４は、進行方向（つまり、電気自動車１０の後進時における電気自動
車１０の前後方向後方）の移動量（前後移動距離）ｄＹ（＝Ｖ×Ｔ）を、車両状態センサ
３５の車速センサから逐次出力される検出結果（車速Ｖ）の信号と、移動時間Ｔとにより
算出する。
【０１０２】
　そして、追従部４４は、垂直方向（つまり、電気自動車１０の後進時における電気自動
車１０の左右方向）の移動量（左右移動距離）ｄＸ（＝ｄＹ×ｔａｎθ）を、前後移動距
離ｄＹと、角θとにより算出する。
　そして、追従部４４は、前後移動距離ｄＹおよび左右移動距離ｄＸと、前後距離Ｙおよ
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び左右距離Ｘの前回値とに基づき、前後距離Ｙおよび左右距離Ｘの今回値を算出する。
【０１０３】
　なお、追従部４４は、測位信号受信部３６から逐次出力される受信結果の前回値と今回
値とを用いて前後距離Ｙおよび左右距離Ｘの今回値を算出してもよい。
【０１０４】
　そして、擬似映像生成部４２は、追従部４４により逐次推定される給電位置Ｓの中心位
置に応じて擬似映像Ｐ上での給電位置画像ＳＰの重畳位置を逐次変化させて給電位置画像
ＳＰを進行方向に対応して追従させるとともに、追従部４４により逐次演算される左右距
離Ｘおよび前後距離Ｙに応じて情報画像ＩＰの内容を逐次更新する。
　これに伴い、表示制御部４３は、擬似映像生成部４２により逐次生成される擬似映像Ｐ
を表示装置３８の表示画面Ｄに表示する。
【０１０５】
　以下に、この第２変形例において、電気自動車（車両）１０が後進する状態で電気自動
車１０の受電位置を送電装置１２の給電位置に移動させる際の電気自動車１０の動作につ
いて説明する。
【０１０６】
　先ず、例えば図８に示すステップＳ２１においては、表示装置３８の表示画面Ｄ上にリ
アカメラ３４から出力される映像データに基づく実映像Ｒを表示する。
【０１０７】
　次に、ステップＳ２２においては、例えば運転者の所定の手動設定あるいは自動的な実
映像上での認識処理などに応じて実映像上に給電位置が存在すると判定した場合の自動設
定によって、実映像上で路面上に配置された給電位置が確定されたか否かを判定する。
　この判定結果が「ＮＯ」の場合には、ステップＳ２２の判定を繰り返し実行する。
　一方、この判定結果が「ＹＥＳ」の場合には、給電位置画像ＳＰを実映像Ｒ上に重畳表
示し、ステップＳ２３に進む。
【０１０８】
　次に、ステップＳ２３においては、実映像Ｒ上で給電位置Ｓが消姿したか否か、例えば
実映像Ｒ上で給電位置画像ＳＰが電気自動車１０の進行方向の車体端部（つまり後端）１
０ａに到達したか否かを判定する。
　この判定結果が「ＮＯ」の場合には、ステップＳ２３の判定を繰り返し実行する。
　一方、この判定結果が「ＹＥＳ」の場合には、ステップＳ２４に進む。
【０１０９】
　次に、ステップＳ２４においては、初回の処理実行時であるか否かを判定する。
　この判定結果が「ＮＯ」の場合には、後述するステップＳ２７に進む。
　一方、この判定結果が「ＹＥＳ」の場合には、ステップＳ２５に進む。
【０１１０】
　次に、ステップＳ２５においては、左右距離初期値Ａおよび前後距離初期値Ｂを演算す
る。
　そして、左右距離Ｘとして左右距離初期値Ａを設定し、前後距離Ｙとして前後距離初期
値Ｂを設定する。
【０１１１】
　次に、ステップＳ２６においては、表示装置３８の表示画面Ｄでの表示を実映像Ｒから
擬似映像Ｐへと切り換え、擬似映像Ｐにおいて車両画像ＶＥと、受電位置画像ＵＰと、給
電位置画像ＳＰと、情報画像ＩＰとを重畳表示し、後述するステップＳ２９に進む。
【０１１２】
　また、ステップＳ２７においては、給電位置Ｓの中心位置の移動ベクトルと進行方向（
つまり、電気自動車１０の後進時における電気自動車１０の前後方向後方）とのなす角θ
を、車両状態センサ３５のジャイロセンサ（あるいは加速度センサ）または舵角センサか
ら逐次出力される検出結果の信号に基づき算出する。
【０１１３】
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　そして、進行方向（つまり、電気自動車１０の後進時における電気自動車１０の前後方
向後方）の移動量（前後移動距離）ｄＹ（＝Ｖ×Ｔ）を、車両状態センサ３５の車速セン
サから逐次出力される検出結果（車速Ｖ）の信号と、移動時間Ｔとにより算出する。
　さらに、垂直方向（つまり、電気自動車１０の後進時における電気自動車１０の左右方
向）の移動量（左右移動距離）ｄＸ（＝ｄＹ×ｔａｎθ）を、前後移動距離ｄＹと、角θ
とにより算出する。
【０１１４】
　次に、ステップＳ２８においては、前後移動距離ｄＹおよび左右移動距離ｄＸと、この
時点で設定されている左右距離Ｘおよび前後距離Ｙとに基づき、この時点での給電位置Ｓ
の中心位置から受電位置の中心位置までの左右距離Ｘ（＝Ｘ－ｄＸ）および前後距離Ｙ（
＝Ｙ－ｄＹ）を算出する。
　そして、給電位置から受電位置までの方向および距離の情報を文字画像などによって示
す情報画像ＩＰを擬似映像Ｐ上に重畳する。
【０１１５】
　そして、ステップＳ２９においては、給電位置は受電位置に到達したか否かを判定する
。
　なお、この判定において、給電位置が受電位置に到達した場合とは、鉛直方向から見て
給電位置の中心位置と受電位置の中心位置とが一致した場合に限らず、例えばそれぞれに
所定の大きさを有する給電位置と受電位置とが鉛直方向から見て重なりを有する場合や、
例えば給電位置の中心位置が鉛直方向から見て所定の大きさを有する受電位置に到達した
場合などを含んでいてもよい。
【０１１６】
　ステップＳ２９の判定結果が「ＮＯ」の場合には、上述したステップＳ２４に戻る。
　一方、ステップＳ２９の判定結果が「ＹＥＳ」の場合には、ステップＳ３０に進む。
　そして、ステップＳ３０においては、位置合わせが完了したことを運転者に通知し、エ
ンドに進む。
【０１１７】
　なお、上述した第２変形例において、表示制御部４３は、表示装置３８の表示画面Ｄで
の表示を、実映像Ｒから擬似映像Ｐへと切り換えるとしたが、これに限定されず、例えば
図９（Ａ）～（Ｄ）に示す第３変形例に係る表示画面Ｄのように、表示装置３８の表示画
面Ｄの表示領域を、例えば上下方向などにおいて２つの表示領域Ｅ１，Ｅ２などに分割し
、各実映像Ｒおよび擬似映像Ｐを各表示領域Ｅ１，Ｅ２において同時に表示してもよい。
【０１１８】
　なお、上述した実施の形態および第１～第３変形例において、電気自動車１０は、フロ
ントカメラを備え、給電位置に向かい前進する状態では、リアカメラ３４の代わりにフロ
ントカメラを用いてもよい。
【符号の説明】
【０１１９】
１０　電気自動車
１１　交流電源
１２　送電装置
１８　送信アンテナ（給電部）
２１　バッテリ（蓄電装置）
２２　車両受信アンテナ（受電部）
３３　モータ（走行用モータ）
３４　リアカメラ（カメラ装置）
３８　表示装置（モニター部）
４２　擬似映像生成部（擬似映像生成手段）
４４　追従部（追従手段、給電位置確定手段）
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