
 1 

リアル空間を強靭にするハードウェアの未来 

  2021 年度採択研究者 

 

張 超 

 

 

    島根大学 総合理工学部 

助教 

 

 

相互干渉回避機能を持つ超高精細 LiDAR に関する研究 

 

2021 年度 

年次報告書 



 2 

§１．研究成果の概要 

 

 本年度は CAMPS 方式及び FMCW 方式の LiDARの開発に取り組んだ。前者は間接 ToF LiDAR

に分類され、分散同調型波長掃引レーザ(DTSL)と回折格子を用いた非機械式走査法を提案し、

その原理実証と性能評価を行った。DTSL には機械的な可動部がないため、慣性のない高速波長

掃引を実現できる。また、適切なデータ処理法としてチャープ振幅変調位相シフト(CAMPS)法を提

案した。本提案の検証実験を実施し、40 nm の波長掃引帯域で 3.5°範囲を 10 kHz の速度でビ

ーム走査し、約 50 μm の奥行精度が得られた。奥行分解能はまだ適切に評価できていない。ま

た、SWaP-C を抑えるための非機械式ビーム走査に関しても、水平走査に対して実現した。一方、

FMCW LiDAR に関しては距離計を 2 台構築した。ここでは、チャープ率の操作による相互干渉抑

圧法を提案し、別 LiDAR から受けた相互干渉を実験的に抑圧することに成功した。また、本提案

について計算機シミュレーションを開始し、平均化時間を 1/10 にすると、同程度の相互干渉抑圧

性能を得るのに掃引周期の変化量は 10 倍必要であるという設計指標が得られた。さらに、これま

で報告された FMCW LiDAR による移動体計測では、距離・速さ（スカラー量）の測定に限定される

のに対し、本研究ではプローブ光の同相/直交位相(I/Q)成分を同時検出することで距離・速度

（ベクトル量）を測定する技術を確立した。現状の本 LiDAR の奥行分解能は約 3 cm で、測定可能

な最大速度は約 6.35 km/h である。装置設定を調整することで原理的に約 108 km/h まで測定で

きる。上述性能より、今年度開発した FMCW LiDAR 技術は自律走行車、無人航空機、その他ロボ

ットの測域技術として期待できる。最後に、FMCW LiDAR に課せられた測定距離の制限を打破す

るために 2 つの手法を提案し、実装準備を進めている。 
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