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radar for roboもic vision is developed. The ampl鳥ude of a CO2 一aser

beam is tnodula七ed sinusoidaly｡　The distance is measured as　柚e phase diHerence be抽een　柚e

detected return 一ight signal and　もhe reference one｡ The range image is obtained when the

beam is scanned. The resoluもion of　30cm is achieved a七　柚e modulaもion frequency of　5醐Z.

且｡　　息ーえ.が亀

移動ロボットのための視覚センサとして3次元

憎韓を取り込むことのできる測距装置が注冒され

ている｡対象物までの光の往復時間を測定するこ

とにより距離を求めるレ-ザレーダ方式は､死角

を生じず､直接的に距離情報が得られるという利

点を有するため､災害現場において活動する移勤

ロ,ポットのために､霧や煙に対して透過性のすぐ

れ泡波長且0. 6p.mのC O2　レーザレ-ダによ

る3次元視覚センサの開発を進めている｡レーザ

光を走査し､距離画像が得られたので､報告する｡

2.　　軌_距_シ_ステムの後_威

本方式による測距原理は､正弦波状に振幅変調

し泡レーザ光を対象物に照射し､対象物からの散

乱光の検出波と基準波との位相差¢を求めること

により､対象物までレ-ザ光が往復する時間を測

定するものである｡対象物までの距離しば

し=C¢/4n fm　　　　　　　　　　且)

で与えられる｡泡だし､ Cは光の速度､ i m　は振

幅変調波の周波数である｡

測距システムの碑成の概略をFig.まに示す｡光

源のレーザは出力2Wのウェーブガイド型C 02

レーザを用い､音響光学変調器(AOM)によっ

て5MH zで振幅変調きれた回折光を得る｡この

回折光をスキャナーを通して2次元走査し､対象

物に照射する｡対象物からの散乱光は､液体窒素
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画像取込み装置　モニタTV

Fig.且　測距システムの全体構成図

冷却HgCdTe検出器によって検出される｡検出され

泡5MH zの成分の位相遅れを位相検出器によっ

て検出し､距離を求める｡変調周波数が5MH z

のとき(且)式より360度の位相差が30mの

距離に対応する｡散乱光の検出には直接検波なら

びにヘテロダイン検波を用いた｡

スキャナーはスキャナードライバからの信号に

より駆動きれるユ観のガルバノミラーによって構

成され､最大スキャン角は2Oo X209　である｡

スキャナードライバは画像取り込みのためのアド

レス信号も出力し､位相検出器からの信号は画像

取り込み装置でアドレス信号に応じた番地に記録

される｡画素数は1 28×1 28である｡取り込

まれた画像はモニターT Vで表示されるとともに､

コンピュータへ転送され､画像処理ができる｡



3.　　測距実駿

3. 1　レーザ鑑査_蓬｣査_上_盈_吐測適温艶

対象物にC O2　レ-ザ光を照射したとき正反射

の位置に光は反射されるとともに広い方向に散乱

光を生じる｡反射光ならびに散乱光の強度は対象

物の材質､表面状態によって異なっている｡レー

ザ光による測星巨精度を評価するために初めにレー

ザ光を走査せずに､ほぼ正反射の位置になるよう

に対象物の傾き角を調整して測距実験を行なっ泡｡

ヘテロダイン検波に関しては同一の光学系を用

いれば､直接検波よりS N比が且　0-20d Bよ

い結果が得られたが､現状では位相検出ゆらぎが

大きいため同期復調回搾系を改良中であり､以降

直接検波による測定結果を述べる｡

対象物に鉄板および発泡スチロールを用いたと

きの距離に対する位相遅れの判定結果をFig.2に

示す｡位相誤差の中心において±30c mの精度

で測距が行なえている｡

3. 2　藍腰_直_擾形成_実験

レーザ光を2次元走査し､対象物からの散乱光

の位相を検出して距離画像が得られる｡対象物と

して発泡ステロールの段差を用いた場合の位相出

力の測定結果をFig.3に示す｡各画素の測定誤差
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Fig.2　測距結果例
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Fig.3　段差の位相測定結果

Pig.4　距離画像の例

は±30c mであり､ 1mの段差が充分識別でき

ている｡対象物が2名の人間であるときの距離画

像をFig.4に示す｡距離の近い画素ほど明るくな

るような溝演表示を行なっている｡人間の肌のよ

うな散乱光が微弱な点では位相検出が行なわれて

おらず､位相電圧は0としている｡ 2名の人間の

間の1. 2mの距離による位相差が識別できる｡

4.　　史j遵

レーザレーダ方式による測距実験を行ない､距

離画像が取得でき､移動ロボットのための3次元

視覚センサとして基本的な原理の検証ができた｡

距離画像の取り込みに要する時間は16秒/画面

であるが､これはスキャナーの走査時間であり､

高速スキャナーにより短縮することが可能である｡

本研究は通産省工業技術院大型プロジェクト

『極限作業ロボットLP　の一環として行なわれたも

のである｡


