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Product Specifications 
 
 
1 製品仕様 

 
 
1.1 はじめに 

 
AreaScan3Dによって、光学3D測定の分野で革新的な製品を入手し

たことになります。この製品には以下のような特徴があります: 
•   デジタルフリンジ投影に基づく光学3Dセンサー 
•   メートル法較正された測定データ 
•   エクスポートフォーマット: 3Dポイントクラウドまたはハイエンコ

ードグレーレベル画像 
•   GenICam転送レイヤーに対応 
•   Common Vision Blox & HALCONとのインターフェース 
•   アルミニウム筐体、IP65準拠 
•   M12標準産業用コネクタ 
•   24Vで動作 
•   イーサネット 
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Product Specifications 
 
 
1.2 納入品目 

 
•   センサー、工場較正済 
•   CE/FCC宣言書 / カナダ規制証明書 
•   クイックスタートマニュアル 
•   ユーザーガイド(本ドキュメント) 
•   Gauge R&R試験結果 
•   ソフトウェアとドキュメントを収めたUSBスティック 

 
受け取ったら、梱包内容に漏れがないかどうか確認してください。 

 
 
1.3 使用目的 

 
VRmagic AreaScan3Dはエリアセンサーです。このデバイスは、事

前に定義された距離から一定の領域と深度で表面の立体的な測定値

を提供することを意図しています。応用分野は産業用画像処理です。

測定値は、すぐに使用できる3Dデータセットとして産業用イーサネ

ットインターフェースを介して転送されます。 
 
 
1.4 表示ラベル 

 
 

 
 
図1: 表示ラベル 
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Product Specifications 
 
 
1.5 測定原理 

 
センサーで実行される3D測定メソッドは三角測量に基づいています。 

 

フリンジ(ストライプ)がオブジェクトに投影されます。カメラは異な

った角度からのフリンジを参照します。参照されたフリンジの距離に

よる変化が、フリンジに沿ったオブジェクトポイントの3D座標にコー

ド化されます。この基本原理のみでは、距離の解像度はカメラの解像

度と三角測量の角度に依存します。 
 

 
 
図2: 三角測量 
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Product Specifications 
 
 
 

 
 
図3: 位相測定 

 
ところが、位相測定フリンジ投影は、不明確であっても正弦波輝度変

調を有するストライプを使用します。これらのストライプはかなり広

くなるので、それらの位置はストライプ側面のグレーレベルから高い

精度で決定することができます。この場合の距離の解像度はもうカメ

ラの解像度に依存しません。距離の解像度は、三角測量のみの場合と

比べて、10倍以上の精度で測定することができます。 
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Product Specifications  
 

オブジェクトの任意のポイントの位相値を得るには、1/3フリンジ幅の

位相シフトがある3つのフリンジパターンが少なくとも必要です(下図

を参照)。実用上は少なくとも4つのフリンジパターンが使用されます。 
 

 
 
図4: 3パターンの組み合わせ 

 
それでも、反復パターンでは絶対的な距離は決まりません。非常に断

片化した表面では、シングルフリンジを明確に特定することはできま

せん。 
 

参照される各フリンジに適切な距離範囲を割り当てるために、一連の

バイナリパターンが投影されます。幅の異なる白黒のストライプパタ

ーンがこれに使用されます(下図を参照)。一連の輝度値から、ストラ

イプナンバーを直接示すバイナリナンバーが得られます。このナンバ

ーは、位相パターン内のどの特定のストライプがカメラ側の特定のピ

クセルによって参照されるかも示します。したがって、バイナリパタ

ーンと位相パターンを組み合わせることによって、非常に断片化した

オブジェクトでも、あらゆる細部が正確に測定されることになります。 
 

 
 
図5: バイナリコード化されたストライプ 
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Product Specifications 
 
 
 

 
 
図6: DLP投影チップ、2枚の傾斜ミラー(詳細図)、電子顕微鏡画像 
(出典: TI) 

 
使用されるプロジェクターは、位相測定のために正確なグレーレベ

ルを与えるものでなければなりません。デジタルマイクロミラーは

これに最適です。何十万もの微小な傾斜ミラーがチップ(デジタルマ

イクロミラーデバイス(DMD))上に配置されます。これらのマイクロ

ミラーは、静電気力によってマイクロセカンド内に位置を切り替え

ることができます。グレーレベルは、オン/オフの時間を変えること

によって生成されます。これによってデジタル的な精度が得られま

す。DMDはプロジェクターの主要コンポーネントです。 
 

DLPプロジェクター(デジタル光処理)は、高性能、低い温度ドリフト、

極度の耐久性を提供します(純粋な単結晶シリコンからエッチングされ

た機構部品で材料の劣化がありません)。 
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Sensor Design 
 
 
2 センサー設計 

 
投影ユニット、カメラ、シグナル処理コンポーネントは、IP65準
拠の保護筐体に収容されます。 

 

プロジェクターとカメラはそれぞれ保護ガラスウィンドウを備えて

います。カメラの視野角はケースに垂直です。フリンジプロジェク

ターは、傾斜が調整されてカメラの視野に光を放出します。したが

って、正確な作業距離が必要です。 
 
 
 

 
 

 
図7: センサー設計 

 
 
 
 
 
 
projector 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
camera 
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Mounting 
 
 
3 取り付け 

 
取り付けのために、センサーのアルミニウムケースの下部には6つの

M6スレッド穴があります。設置面に応じて、適切な締め金具と道具

が必要です。 
 

センサーは、固い金属部分に直接取り付けなければなりません。これ

によって、センサーケースからの最適な熱放散が確保されます。環境

条件が適合していることを確認してください(22ページの「技術仕

様」を参照)。 
 
AreaScan3Dの取り付け 

 

1. AreaScan3Dの取り付け位置を決定します (方向、測定面までの距

離、22ページの「技術仕様」を参照)。 
 

2. 振動があると実際に測定プロセスが擾乱されることがあります。

必要な場合は、センサーを取り付けるのに振動吸収材を使用し

ます。 
 

3. 取り付け面の6つの取り付け穴の位置を確認して印を付けます。穴

の中心の距離はAreaScan3Dケース上の取り付け穴の中心の距離に合っ

ていなければなりません(下図を参照)。 
 

4. 十分な直径のある6つの穴を取り付け面に開けます。 
 

5. AreaScan3Dを取り付けます。 
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Mounting 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
図8: 寸法と取り付け穴 
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Electrical Installation 
 
 
4 電気的接続 

 
 
4.1 接続とインディケータ 

 
センサーにはM12用IEC 61076-2-101に従って3つの標準ねじコネクタ
があります(下図を参照)。 

 
電源: M12 A-coding 4ピンコネクタ 
ピン1+2 24 V (18 ... 30 V DC、リップル < 2 V)  

ピン3+4 GND 
 
 
 

入力/出力: M12 A-coding 8ピンコネクタ 
ピン1 出力 0 / +24 V, 100 mA 

ピン2+4+5+6 GND 

ピン3 入力 0 / +24 V 

ピン7 保留 
 

ピン8 保留 
 
 
 

100メガビットイーサネット: M12 D-coding 4ピンコネクタ 
 

ピンアウト 産業用イーサネット規格による 
 
 
 

ステータスLED (緑) 
LEDオフ 電源が入っていない(接続直後の場合もあり

ます) 
LED点滅 センサー起動中(持続時間: 約1分) 

LEDオン センサーの用意ができた 
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Electrical Installation 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

イーサネット 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
入力/出力 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
電源 ステータスLED 

 
 
 
図9: コネクタとインディケータ 

 
 

4.2 センサーの接続 
 

 
 

図10: 通信 – ブロック図 
 
センサーはネットワーク(LAN)接続によってのみコントロールされま
す。任意の数のセンサーを、PCや他のネットワークデバイスと同様
に、スイッチやルーターを介してネットワークに接続することがで
きます。 
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Electrical Installation 
 
 
 

注意! 
 

センサーは損傷する場合があります。 
 

センサーがODSCADまたは別のアプリケーションによ
ってネットワークに接続されて有効になっている場合は、
センサーは、電源を切ったり電源から切り離したりして
はなりません。これは、好ましくない状況で、センサー
が損傷する場合があります。 

 

ソフトウェアアプリケーションを閉じる前に必ずセン
サーを無効にしてください。それからセンサーの電源
を切断してください。 

 
AreaScan3Dの接続 

 

1.   適切な産業用イーサネットケーブルを使用して、AreaScan3Dの

イーサネット接続を既存のネットワークかPCに接続します (14ペ
ージの「接続とインディケータ」を参照)。 

 

2.  I/Oライン (各入力/出力) はソフトウェアによって様々なファンク

ション用に設定することができます (たとえば入力を測定開始のト

リガーにするなど)。 
 

3.  AreaScan3Dを適切な電源に接続します。 
○  少したつとステータスLEDが点滅を開始します。LEDが点滅

している間は、センサーはオペレーションの準備ができてい

ません。 
○  約1分後にLEDは点滅を停止して、点灯したままになります。

センサーは用意ができています。 
 
以下のさらなる手順についてはUSBスティックに収めたソフトウェア

ドキュメントに説明があります。 

•   センサーアドレスの検出 

•   カメラ画像の受信 

•   ソフトウェアのセットアップ 

•   測定 
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Operation 
 
 
5 操作 

 
 
5.1 測定領域の要件 

 
任意の距離にカメラの焦点を合わせることができる2Dカメラとは異

なって、3Dセンサーの場合は測定オブジェクトがカメラとプロジェ

クターの両方の視野内にあることが必要です。これによって、一定

の距離範囲と一定の共通の視野と測定面が決まります。 
 

3Dセンサーの測定容量は、側部の長さと幅、最適な測定距離の周りの

深度範囲によっておよそ決まります(下図を参照)。これらのパラメー

ターはセンサーの位置決定をする場合に考慮に入れられなければなり

ません(22ページの「技術仕様」を参照)。 
 

 
 
図11: 3次元測定容量 
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Operation 
 
 
5.2 センサーの位置決定 

 
AreaScan3Dの位置決定 

 

1.   測定オブジェクトの表面ができるだけカメラ軸に垂直になるよ

うにします。 
 

2.  測定オブジェクトに十字カーソルを投影します。十字カーソルは

ユーザーソフトウェアで選択することができます。これは距離と位

置決定の両方の調整に役立ちます。 
○  投影された十字カーソルがカメラのライヴ画像の中心に表示

されると適切な距離に調整されます(ユーザーソフトウェア、

ライヴ画像表示を参照)。 
○  カメラのライヴ画像から利用可能な測定面が得られます。 

備考: 測定面は、プロジェクターによって照らされるオブジェ

クト上の領域よりも小さくなります。投影には、指定された距

離範囲の任意の距離でカメラの視野を完全にカバーするために、

広い保留領域が常にあります。 
 

3.  三角測量の角度とカメラの視野角のために、シャドウイング (見
えないので測定できない領域) が急勾配のエッジで生じる場合が

あります。この効果を最小にするには、オブジェクトを傾けます。 
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Operation 
 
 
5.3 測定オブジェクトの位置決定 

 
センサーの位置決定の後で、たいていは測定オブジェクトも位置決定

しなければなりません。 
 
測定オブジェクトの位置決定 

 

1.   ユーザーソフトウェアを使用して、静的フリンジパターンを

オブジェクトに投影します。 
 

2.  顕著であるか最も波立っている表面構造がストライプに垂直な状

態になるようにオブジェクトの位置決定をします (下図を参照)。
これらの表面構造をストライプに平行に配置すると、三角測量の

角度が大きくなってシャドウイングが発生したり表面に強く反射

する不自然さ（高さのピーク）が生じたりします。 
○  広いフリンジと狭いフリンジの両方が表面領域全体と深度範囲

にわたってカメラ画像内で良好なコントラストを示す場合に良

好な配置が得られます。 
 

3.  センサーに関連する表面の反射率と局所的な角度によって、プ

ロジェクターの光がカメラに直接反射する場合があります。これ

によって輝度値が過度になって、これらのポイントでのデータの

欠落やデータの間違いが起こることがあります。 
これが起こった場合は、オブジェクトをわずかに傾けます。測定面

をよく見てください: それは中央の測定フィールドの距離範囲内に

とどまっていなければなりません。 
 

さらなる指示については、USBスティックに収めたソフトウェアドキ

ュメントを参照してください。 
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Operation 
 
 
 

 
 
図12: 良好な配置の例 
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Software / API 
 
 
6 ソフトウェア / API 

 

 
提供したUSBフラッシュドライブに収めた別のソフトウェアドキュメン

トを参照してください。 
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Technical Specifications 
 
 
7 技術仕様 

 
 
7.1 型番ごとのデータ 

 
AreaScan3D 01-018 

 
測定容量 18 x 13 x 5 mm 

 
測定ポイント 748 x 480 

 
マイクロミラー 480 x 320 

 
ポイント密度 24 µm 

 
高さ解像度 > 4 µm 
作業距離 255 ± 1 mm   (下部ケース端から)  

最小作業距離 252.5 ± 1 mm   (下部ケース端から)  

最大作業距離 257.5 ± 1 mm   (下部ケース端から) 

最小投影時間 (時間 
オブジェクト静止状態) 

 
< 0.5 s 
 

 
3Dデータ計算期間 < 2 s 

 

 
AreaScan3D 01-120 

 
測定容量 120 x 75 x 50 mm 

 
測定ポイント 748 x 480 

 
マイクロミラー 480 x 320 

 
ポイント密度 160 µm 

 
高さ解像度 > 20 µm 
作業距離 285 ± 5 mm   (下部ケース端から)  

最小作業距離 260 ± 5 mm   (下部ケース端から)  

最大作業距離 310 ± 5 mm   (下部ケース端から) 

最小投影時間 (時間 
オブジェクト静止状態) 

 
< 0.5 s 
 

 
3Dデータ計算期間 < 2 s 
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Technical Specifications 
 
 
7.2 一般データ 

 

寸法、重量、環境条件 
寸法 138 x 55 x 171 mm 

重量 < 1kg 
 

筐体温度 5 ... 40 °C (動作中) 
-20 ... +60 °C (保管/輸送) 

 
最大温度勾配 
(環境) 

 
1.5 K/min (動作中) 
2.5 K/min (保管/輸送) 

 
相対湿度 5 ... 90% (動作中) 

5 ... 95% (保管/輸送)  
結露 不可 (動作中) 

要回避 (保管/輸送)  
高度 0 ... 3050 m (動作中) 

0 ... 13000 m (保管/輸送)  

振動 要回避(動作中) 
 

保管/輸送: 
正弦波, 5 g, 10 ... 500 Hz, 全主軸 
(DIN EN ISO 9022-36-08-0準拠) 
ランダム, 0.015 g2/Hz, 5 … 1000 Hz 

 
衝撃 要回避 (動作中) 

 
保管/輸送: 
15 g, 11 ms 半正弦波, 全主軸, 軸
当たり最大3衝撃 

 
 
7.3 準拠規格 

 
適用規格 

 
筐体封鎖 IP65 
光学放射力および目の安
全 

 
Free class / risk class 1 (非レーザー) 
 

 
EMV試験 EN 61000準拠 

 
機械的ストレス EN 60 947-5-2準拠 

 
電気的保護 class1, DIN EN 61140 (VDE 0140-1)準拠 
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Troubleshooting 
 
 
8 トラブルシューティング 

 
 
8.1 ハードウェア 
問題          考えられる原因 解決策 
 

 
緑のLEDが点灯しない。. 電源が入っていない。 電源とAreaScan3Dに電

源ケール(24V)を接続す
る。 
可能な場合はプラグの
電圧を測定する。 
 

センサーが動作しない。 リセットがうまくいかない。 10秒間、電源ケーブ
ルを切断してから再
接続する。 

緑のLEDが点滅し続ける
(電源投入後、約1分以上
続く)。 
 
PCとの通信がうまく
いかない(センサーが検
出されないなど)、I/O 
問題。 

リセットがうまくいかない。 10秒間、電源ケーブ
ルを切断してから再
接続する。 

  
ソフトウェア ソフトウェアのドキュ

メントを参照。ネッ
トワークケーブルを
チェックする。 
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Troubleshooting 
 
 
8.2 3D画像のエラー 

 
問題 考えられる原因 解決策 
3D画像に無効な領域
がある。 

 

領域が急勾配かカメラに
達する光が少なすぎる。 

オブジェクトを回し
て、視野角を変える。 
 

強い反射。 オブジェクトを回して、
視野角を変えるか視野を
制限する(ソフトウェア
マニュアルを参照)。 

3D画像に強い高さの
ピークがある。 

 

急変する領域の境界で
は、多少の超過は正常。 

フィルター処理を適用
(ソフトウェアマニュ
アルを参照)。 
 

強い反射。 オブジェクトを回して、
視野角を変えるか視野を
制限する(ソフトウェア
マニュアルを参照)。 

3D画像がフリンジ方向
に波紋がある。 

 
 
 
 

測定中に環境光が変化し
た。 
測定中にオブジェクト
またはセンサーが移動
した。 

光量の変化を避けて、
過度の光を防ぐ。 
 

十分に安定させる。 
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