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レコグニッションカメラ/光軸調整 

■適応車種 

ヴィッツ（KSP130）等 

以下に故障診断機（G-scan）を使用した、『レコグニッションカメラ/光軸調整』の方法

を記載しますので、参考にしてください。 

水平な床面に車両を設置して、整備解説書に従いターゲット等を設置してください。 

入力する数値は整備解説書を参照してください。 

※注意※ 

・すべてのドアを閉める。 

・車両に乗車しない。 

・作業中に車両に寄りかからない。 

・ヘッドライトは点灯しない。 

１． IG SW OFF の状態で診断コネクタ(OBD16 ピン)に G-scan を接続してください。  

２． IG SW ON およびエンジン停止の状態で、G-scan の電源を ONにして、システム

を選択してください。 

選択するシステムは車種を選択して、『レーンディパーチャーアラート』から『作業

サポート』を選択してください。  
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３． ターゲット位置記憶を行います。 

『レコグニッションカメラ/ターゲット位置記憶』を選択してください。 

〈図：レコグニッションカメラ/ターゲット位置記憶を選択〉 

４． 注意事項を確認して『OK』を選択してください。 

入力する数値は整備解説書を参照してください。 

〈図：レコグニッションカメラ/ターゲット位置記憶開始〉 
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５． 条件、注意事項を確認して、『OK』を選択してください。 

〈図：条件等確認〉 

６． カメラの高さと横距離を入力してください。 

入力が完了しましたら『OK』を選択してください。 

〈図：入力画面〉 
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７． カメラのヨー角とピッチ角を入力してください。 

入力が完了しましたら『OK』を選択してください。 

〈図：入力画面〉 

８． ターゲットの高さとカメラとターゲットまでの距離を入力してください。   

入力が完了しましたら『OK』を選択してください。 

〈図：入力画面〉 
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９． ターゲット間距離とターゲットサイズを入力してください。 

入力が完了しましたら『OK』を選択してください。 

〈図：入力画面〉 

１０． 車両の車幅とカメラと前輪間距離を入力してください。 

入力が完了しましたら『OK』を選択してください。 

〈図：入力画面〉 
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１１． ピッチオフセット角とカメラとレーダー間距離を入力してください。 

入力が完了しましたら『OK』を選択してください。 

〈図：入力画面〉 

１２． 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。 

『OK』を選択して、光軸学習を行ってください。 

〈図：レコグニッションカメラ/ターゲット位置記憶完了〉 
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１３． 続いて光軸学習を行います。 

『レコグニッションカメラ/光軸学習』を選択してください。 

〈図：レコグニッションカメラ/光軸学習を選択〉 

１４． 注意事項を確認して『OK』を選択してください。 

入力する数値は整備解説書を参照してください。 

〈図：光軸調整開始〉 
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１５． 表示されている数値が整備書の数値と一致することを確認して、『OK』を選択して

ください。 

〈図：現在の入力値〉 

１６． 条件を確認して『OK』を選択してください。 

〈図：条件確認〉 
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１７． 学習の方法を選択してください。今回は『一括認識』で説明します。 

〈図：学習方法の選択〉 

１８． ターゲットが設置ポイントに設置されていることを確認して、『OK』を選択してくださ

い。 

〈図：ターゲットを設置する〉 
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１９． 調整中です、しばらくお待ちください。 

〈図：調整中画面〉 

２０． レコグニッションカメラ光軸学習が完了しました。『OK』を選択してください。 

〈図：完了画面〉 
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２１． 車両に装備されているヘッドランプのタイプを選択してください。 

〈図：ヘッドランプタイプ選択画面〉 

２２． 『ヘッドランプのタイプ設定が完了しました。』と表示されれば光軸学習が完了で

す。『OK』を選択して終了してください。 

〈図：光軸調整完了画面〉 


