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*A  一括認識  *B  順次認識  

 

フォワードレコグニッションカメラの光軸学習は、『順次認識』で行います。 

ḱ一括認識 

 フロントバンパ端の位置に 1 箇所設置し、ターゲット 3 枚の認識回数は 1 回です。 

・順次認識 
フォワードレコグニッションカメラから 3ｍの位置に 3 箇所順次設置し、ターゲットの認識回数は 
3 回になります。 
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手順/操作 
 

 

ƒƏ 

車両前方に水平な床面で、周囲および路面に 

反射物や光沢物が無い右図寸法の空間を確保して 

下さい。 

 

・車両正面は、ターゲットのような白黒模様が 
 ない状態にして下さい。  

・測定は室内で行って下さい。  

・測定は無風の状態で行って下さい。  

・調整はできるだけ明るい場所で行って 

下さい。  

 

ƓƏ 

右図のように車両前方2.2ｍ、車両前端及び 

車両後端の水平度を水準器等で確認して下さい。 

 

 

水準器の気泡が中央付近にある事を確認して 

下さい。 

 

ƔƏ 

右図寸法でターゲットを作成します。 

 

・ターゲットの黒色部分は光沢が無いように 
 して下さい。  
・ターゲットの白黒の境は真っすぐかつ 
 にじみまたは歪みの無いようにして下さい。 

 

許容範囲は±5ｍｍとし、範囲外の場合は 

拡大または縮小して範囲内になるよう作成・印刷 

して下さい。 
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ƕƏ 

ダンボールなどを、作成したターゲット用紙 

と同じサイズにカットして下さい。  

図のように、作成したターゲット用紙の黒色 

部分を右上にし、ターゲット用紙がダンボー 

ルなどから浮かないように、両面テープで 

しっかり貼り付けて下さい。 

 

ターゲット用紙の表面に、セロテープなど反

射するものを貼り付けるとターゲットを認識

しないおそれがあるため、ターゲット表面に

は貼り付けないで下さい。 

 

ƖƏ 

右図のようにターゲット上部からA、B、C 

部とひもを合わせ、先端のとがった重りを 

垂らしSSTのケガキ線に合わせて下さい。 

 

ターゲットをリフレクターに両面テープで 

貼り付けて下さい。 

 

ƗƏ 

ターゲットの中心が右図に示す高さに 

なるようリフレクターを上下に移動させて 

固定して下さい。 

 

許容範囲は±6 mm とし、許容範囲外の 

場合は許容範囲内になるように移動させて 

下さい。  
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ƘƏ 

 

 

・ターゲットの後ろに同じような白黒模様が無いようにして下さい。  

・ターゲットの周囲に反射物や光沢物を置かないで下さい。  

・影を誤認識するおそれがあるため、壁にターゲットの影が映らないようにして下さい。  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

リヤバンパの中央(エンブレム中心)からひもを指でつまんで数回弾き、ひもが床面に対して 
垂直であることを確認しながら、先端のとがった重りを垂らし路面にA点をマーキングして 
下さい。 

 

ƙƏ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

フロントバンパの中央(エンブレム中心)からひもを指でつまんで数回弾き、ひもが床面に 
対して垂直であることを確認しながら、先端のとがった重りを垂らし路面にB点を 
マーキングして下さい。 

 



［トヨタ］  前方認識カメラ 光軸学習（例：プリウス ZVW50） 

 6 / 21 

ƚƏ 

 

A点を起点として B点を通るひもを、B点から車両前方の 2200 mm 以上の路面に 

テープなどで強く引っ張った状態で固定し直線を出して下さい。 

その際に指でつまんで数回弾き、ひもが B点上にあることを確認して下さい。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

B点から 481 mm の位置に C点をマークして下さい。 
 
B 点から 2151 mm の位置に D点をマークして下さい。 
  
ひもを使用して、C点を中心に 1000 mm の位置に E線をマークして下さい。 
  
ひもを使用して、C点を中心に 1000 mm の位置に H線をマークして下さい。 
  
ひもを使用して、D点を中心に 1000 mm の位置に F線をマークして下さい。 
  
ひもを使用して、D点を中心に 1000 mm の位置に I 線をマークして下さい。 
  

E 線 F 線の交差箇所に G 点をマークして下さい。( 設置ポイント 2)  
 
H 線と I 線の交差箇所に J 点をマークして下さい。( 設置ポイント 3)  
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ƒƑƏ 

G点 J点を結ぶひもを路面に固定して下さい。(ターゲット設置ライン)  
指でつまんで数回弾き、ひもがG点とJ点上にあることを確認して強く引っ張った状態で 
テープなどで固定して下さい。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

C点とD点を結ぶひもとG点とJ点を結ぶひもの交差箇所をK点とします。（設置ポイント1） 

ƒƒƏ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

K点とG点間、K点とJ点間の各距離が550 mmになっていることを確認して下さい。 

許容範囲は±3ｍｍとし、許容範囲外の場合は再度A点のマーキングから行って下さい。 

 

ƒƓƏ 

 

ターゲット設置箇所の作成後、下記事項にご注意下さい。 

・すべてのドアを閉めて下さい。（テスター接続後）  

・車両には乗車しないで行って下さい  

・作業中に車両に寄りかからないで下さい。  

・ヘッドライトは点灯しないで下さい。  
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ƒƔƏ 

イグニッションスイッチがOFFである事を 

確認し、TPM-R を車両に接続します。 

 

ƒƕƏ 

イグニッションスイッチをON にします。 

(ブレーキペダルを踏まずに、 

プッシュスタートスイッチを 2 回押します) 

 

 

ƒƖƏ 

『メーカー選択』画面から 

〔国産乗用車〕 - 〔トヨタ/レクサス〕 を 

選択して［ENTER］を押して下さい。 

 

ƒƗƏ 

『地域設定』画面から 〔日本〕 を選択して 

［ENTER］を押して下さい。 

 

ṇ ￼ ḭ
2 ︡ ︣Ḯ 
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ƒƘƏ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

『車両選択』画面から 〔自動検出〕 を 

選択して［ENTER］を押して下さい。 

検出された車両情報に間違いが無い事を 

確認して［ENTER］を押して下さい。 
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ƒƙƏ 

  

『トヨタ メインメニュー』画面から 

〔作業サポート〕 を選択して［ENTER］を押

します。 

 

  

 ƒƚƏ 

  

『作業サポート』画面から 

［作業サポート（New）]を選択して[ENTER] 

を押して下さい。 

 

ƓƑƏ 

[前方認識カメラ]を選択して[ENTER]を押し 

[レコグニッションカメラ/ターゲット位置記

憶]を押して下さい。 

 

ƓƒƏ 

この機能は、レコグニッションカメラ、ターゲ

ット車両情報の記憶を行います。 

 

詳細は修理書を参照して下さい。 

 

内容を確認して[ENTER]を押して下さい。 
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 ƓƓƏ 

  

以下の条件を確認して下さい。 

・IG ON（エンジンOFF/READY OFF） 

・停車状態 

 

注意： 

「光軸学習」を実行する前に実施して下さい。 

 

内容を確認して[ENTER]を押して下さい。 

 

この先の手順から各数値の入力を行って 

いきます。上記1～11までの手順は全て 

修理書に基いた数値を記憶させる為のターゲッ

ト位置の選定を行っています。 

よって、この後入力していく数値は 

修理書と同じ数値になります。 

 

 

ƓƔƏ 

レコグニッションカメラの高さを入力して 

下さい。 

高さ：修理書に従って計算した値 

内容を確認して[ENTER]を押して下さい。 

 

 

ƓƕƏ 

現在地（mm）：1272 

高さ（ｍｍ）：1288 

レコグニッションカメラ高さ 

修理書に従って計算した値 

十字キーを操作して[1288]と入力し[ENTER] 

を押して下さい。 
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ƓƖƏ 

レコグニッションカメラの横位置を入力して 

下さい。 

横位置：修理書記載の値 

内容を確認して[ENTER]を押して下さい。 

 

ƓƗƏ 

現在値（mm）：+7 

横位置（ｍｍ）：+0007 

レコグニッションカメラ横位置 

修理書記載の値 

十字キーを操作して[+0007]と入力し 

[ENTER]を押して下さい。 

 

ƓƘƏ 

レコグニッションカメラのヨー角を入力して 

下さい。 

ヨー角：修理書記載の値 

内容を確認して[ENTER]を押して下さい。 

 

ƓƙƏ 

現在値（° )：+0.00 

ヨー角（° ）：+00.00 

レコグニッションカメラ搭載ヨー角 

修理書記載の値 

十字キーを操作して[+00.00]と入力し 

[ENTER]を押して下さい。 
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ƓƚƏ 

レコグニッションカメラのピッチ角を入力して 

下さい。 

ピッチ角：修理書記載の値 

内容を確認して[ENTER]を押して下さい。 

 

ƔƑƏ 

現在値（° ）：-2.42 

ピッチ角（° ）：-02.42 

レコグニッションカメラ搭載ピッチ角 

修理書記載の値 

十字キーを操作して[-02.42]と入力し 

[ENTER]を押して下さい。 

 

ƔƒƏ 

ターゲットの高さを入力して下さい。 

高さ：修理書記載の値 

内容を確認して[ENTER]を押して下さい。 

 

ƔƓƏ 

現在値（ｍｍ）：1550 

高さ（ｍｍ）：1350 

ターゲット1高さ 

修理書記載の値 

十字キーを操作して[1350]と入力し[ENTER] 

を押して下さい。 
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ƔƔƏ 

レコグニッションカメラからターゲットまでの 

距離を入力して下さい。 

距離：修理書記載の値 

内容を確認して[ENTER]を押して下さい。 

 

ƔƕƏ 

現在値（ｍｍ）：4935 

距離（ｍｍ）：3000 

ターゲット1前後距離 

修理書記載の値 

十字キーを操作して[3000]と入力し[ENTER] 

を押して下さい。 

 

ƔƖƏ 

ターゲット間距離を入力して下さい。 

距離：修理書記載の値 

内容を確認して[ENTER]を押して下さい。 

 

 

ƔƗƏ 

 

現在値（ｍｍ）：1000 

距離（ｍｍ）：0550 

ターゲット間距離 

修理書記載の値 

十字キーを操作して[0550]と入力し[ENTER] 

を押して下さい。 
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ƔƘƏ 

ターゲットサイズを入力して下さい。 

サイズ：修理書記載の値 

内容を確認して[ENTER]を押して下さい。 

 

ƔƙƏ 

現在値（ｍｍ）：280 

サイズ（ｍｍ）：180 

ターゲットサイズ 

修理書記載の値 

十字キーを操作して[180]と入力し[ENTER]を 

押して下さい。 

 

ƔƚƏ 

車幅を入力して下さい。 

車幅：修理書記載の値 

内容を確認して[ENTER]を押して下さい。 

 

ƕƑƏ 

現在値（ｍｍ）：1761 

車幅（ｍｍ）：1761 

車幅 

修理書記載の値 

十字キーを操作して[1761]と入力し[ENTER] 

を押して下さい。 
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ƕƒƏ 

レコグニッションカメラと前輪間距離を入力し

て下さい。 

距離：修理書記載の値 

内容を確認して[ENTER]を押して下さい。 

 

ƕƓƏ 

現在値（ｍｍ）：+735 

距離（ｍｍ）：+0735 

レコグニッションカメラ前輪間距離 

修理書記載の値 

十字キーを操作して[+0735]と入力し 

[ENTER]を押して下さい。 

 

ƕƔƏ 

ピッチオフセット角を入力して下さい。 

角度：修理書記載の値 

内容を確認して[ENTER]を押して下さい。 

 

ƕƕƏ 

現在値（° ）：+0.00 

角度（° ）：+0.00 

ピッチオフセット角 

修理書記載の値 

十字キーを操作して[+0.00]と入力し[ENTER] 

を押して下さい。 
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ƕƖƏ 

レコグニッションカメラとレーダ間距離を入力 

して下さい。 

距離：修理書記載の値 

内容を確認して[ENTER]を押して下さい。 

 

ƕƗƏ 

現在値（ｍｍ）：+1625 

距離（ｍｍ）：+1625 

レコグニッションカメラレーダ間距離 

修理書記載の値 

十字キーを操作して[+1625]と入力し 

[ENTER]を押して下さい。 

 

ƕƘƏ 

レコグニッションカメラ/ターゲット位置記憶 

が完了しました。 

IG ONのまま続けて「光軸学習」を実施して 

下さい。 

注意： 

IG OFFすると「光軸学習」でエラーとなる 

可能性があり、その場合は本機能を数値入力か

らやり直す必要があります。 

「レコグニッションカメラ/ターゲット位置記

憶に失敗しました」と表示された場合は 

手順20から再度行って下さい。 

内容を確認して[ENTER]を押して下さい。 
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ƕƙƏ 

『前方認識カメラ』から[光軸学習]を選択し 

[ENTER]を押して下さい。 

 

ƕƚƏ 

この機能は、レコグニッションカメラセンサの 

光軸位置の学習を実施します。 

詳細は修理書を参照して下さい。 

内容を確認して[ENTER]を押して下さい。 

 

ƖƑƏ 

現在記憶されている数値が次の画面に表示 

されます。 

修理書に記載されている数値と同じか確認して 

下さい。 

内容を確認して[ENTER]を押して下さい。 

 

ƖƒƏ 

手順23～26で入力した数値が表示されます。 

数値に誤りが無い事を確認して[ENTER]を 

押して下さい。 
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ƖƓƏ 

以下の条件を確認して下さい。 

・IG ON（エンジンOFF/READY OFF） 

・「レコグニッションカメラ/ターゲット位置記 

 憶」実施済み 

上記条件が整っている事を確認し[ENTER]を

押して下さい。 

 

ƖƔƏ 

『光軸学習タイプ』から[順次認識]を選択し 

[ENTER]を押して下さい。 

 

ƖƕƏ 

修理書に従い、ターゲットを 

設置ポイント1(中央)に設置して下さい。 

手順10で選定したK点にSSTのケガキ線を 

合わせ設置して[ENTER]を押して下さい。 

 



［トヨタ］  前方認識カメラ 光軸学習（例：プリウス ZVW50） 

 20 / 21 

ƖƖƏ 

修理書に従い、3分以内にターゲットを 

設置ポイント2（左）に設置して下さい。 

手順10で選定したG点にSSTのケガキ線を 

合わせ設置して[ENTER]を押して下さい。 

 

ƖƗ 

修理書に従い、3分以内にターゲットを 

設置ポイント3（右）に設置して下さい。 

手順10で選定したJ点にSSTのケガキ線を 

合わせ設置して[ENTER]を押して下さい。 
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Ḳ 

ṡ ︡ ︡ ḮṢ אל  

IG OFF/ON︡ḭ פ22ּ   Ḯךּאל

ḱ ṇ אל צּךּ   Ḯפּךּ

ḱ ṇ צּךּ   Ḯפּךּ

ḱ ṇ קּ צּךּ )Ḯפּךּ צּ לּ )  

ḱ אל   Ḯפּ

ḱ ṇ צּ פּ ךּ   Ḯפּךּ

ḱ ṇ צּ ךּ ךּ   Ḯפּךּ

ḱ ṇ צּ   Ḯפּךּ

ḱ ṇ צּ כֿ ךּ   Ḯפּךּ

ḱ ṇ צּ ︡ ךּ   Ḯפּךּ

 

ƖƘƏ 

光軸学習が完了しました。 

 

これで作業は全て完了になりますので[EXIT] 

ボタンを押し『トヨタメインメニュー』まで 

画面を戻し、IG OFFにしてからTPM-Rを 

安全に取り外して下さい。 

 


