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内界ｾﾝｻと外界ｾﾝｻ

⚫ 内界ｾﾝｻ
◦内部の状態を知るためのｾﾝｻ

● ﾛｰﾀﾘｴﾝｺｰﾀﾞ : ﾓｰﾀの回転数

● ｼﾞｬｲﾛｾﾝｻ : 角速度

● 傾斜ｾﾝｻ ：加速度

● IMU ：ｼﾞｬｲﾛ＋加速度計
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⚫ 外界ｾﾝｻ

◦周囲の状況を知るためのｾﾝｻ
● 測域ｾﾝｻ : 物体との距離

● ｶﾒﾗ : 画像



測域ｾﾝｻとは

⚫ 2D/3D形状を取得するｾﾝｻの総称
◦英語では「Scanning Range Finder」
または「SOKUIKI Sensor」など

⚫ 測距ｾﾝｻ のうち、2D/3Dを測域ｾﾝｻと呼ぶ

⚫ 北陽電機と筑波大のURGﾌﾟﾛｼﾞｪｸﾄで
生まれた言葉(2004年)

⚫ URG
◦ ﾛﾎﾞ研でよく使われている北陽電機の
ﾚｰｻﾞ測域ｾﾝｻのｼﾘｰｽﾞ名
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色々な測距センサ
種類 ﾒｰｶ 製品名 外観 測距方式

ﾚｰｻﾞｽｷｬﾅ

北陽電機 URGｼﾘｰｽﾞ TOF(ﾚｰｻﾞ,位相差/ﾊﾟﾙｽ)

SICK LMSｼﾘｰｽﾞ TOF(ﾚｰｻﾞ,ﾊﾟﾙｽ)

Velodyne HDL-64e/32e TOF(ﾚｰｻﾞ,ﾊﾟﾙｽ)

日本信号 InfiniSoleil TOF(ﾚｰｻﾞ,ﾊﾟﾙｽ)

Depth 
Camera

(距離画像
ｶﾒﾗ)

Microsoft Kinect ﾚｰｻﾞﾊﾟﾀｰﾝ照射,
三角測量

ASUS Xtion

SoftKinetic DepthSense TOF(LED,位相差)

MESA Imaging SwissRanger TOF(LED,位相差)

ﾊﾟﾅｿﾆｯｸ EKL3106 TOF(LED,位相差)

ｽﾃﾚｵｶﾒﾗ
Point Grey 
Research

Bumblebee 2 ｽﾃﾚｵ視

[画像は各社Webｻｲﾄより]
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関連用語

⚫ ﾚｰｻﾞ距離計

◦ Laser Range Finder (LRF)

◦ Light Detection and Ranging (LIDAR)

◦ Laser radar(radio waveではないので非推奨とする見方もあるがよく使

われる言い方ではある)
◦ LRF,LiDAR,ﾚｰｻﾞﾚｰﾀﾞは二次・三次元の距離計を含む

⚫ 二次・三次元のﾚｰｻﾞ距離計

◦ Laser scanner

◦ Laser SOKUIKI sensor
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ﾊﾟﾙｽ方式 Time of Flight

⚫ 波（光や音波）が物体に反射して
返ってくるまでの時間から求める
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位相差方式 Time of Flight

⚫ 波（光や音波）にAM変調をかけ、
物体から反射して返ってきた
波の位相から求める
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transmitter

receiver
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三角測量 （PSD、光切断法）
⚫  
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PSD素
子

投光素
子

 

  

 

⚫ 光切断法 [線]

参考：オプティクス・エフエー株式会社



三角測量 （ﾚｰｻﾞﾊﾟﾀｰﾝ照射）

⚫ ﾚｰｻﾞﾊﾟﾀｰﾝ照射 [面]
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引用 http://w ww.neo-tech-lab.co.uk/ARsensor/KinectSensor.htm



三角測量 （ｽﾃﾚｵ視）

⚫ 視点の異なるｶﾒﾗ画像の
対応する画素から位置を求める
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13
測域センサの仕組み

• レーザー光をミラーで反射、照射して測距
• ミラーを水平方向に回転させ走査

レーザー投光機

水平方向に回転
障害物

計測範囲

x

y

二次元空間の距離を計測可能

計測の仕組み

反射波

ミラー
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測域センサの仕組み

• レーザー光をミラーで反射、照射して測距
• ミラーを水平方向に回転させ走査

反射波



URG-04LX
⚫ 通称「Classic URG」
⚫ 山彦に標準的に搭載

⚫ 測距範囲
◦距離 20-5,600 [mm]
◦測距範囲 240 [deg]
角度分解能 約 0.36 [deg]（360 [deg] / 1024分割）

⚫ 電源
◦ 5 [V]

⚫ 測距原理
◦ Time of Flight（ﾚｰｻﾞ、位相差方式）
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UTM-30LX
⚫ 通称「Top URG」
⚫ ﾛﾎﾞ研でよく使われている

⚫ 測距範囲
◦距離 30-60,000[mm]
(データ構造上の出力限界値)
◦測距範囲 270 [deg]
角度分解能 0.25 [deg]（360 [deg] / 1440分割）

⚫ 電源
◦ 12 [V]

⚫ 測距原理
◦ Time of Flight（ﾚｰｻﾞ、ﾊﾟﾙｽ方式）
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YVT-X002
⚫ 通称「三次元測域センサ」
⚫ プロトタイプ品
(量産品はYVT-35LX、ロボ研には
プロトタイプ品の方が多い)

⚫ 測距範囲
◦距離 0.3～25m(白紙)
◦水平測距範囲　210 [deg]
垂直測距範囲　　40[deg]

⚫ 電源
◦ 12 [V]

⚫ 三次元測距原理
　　共振ミラーを用いて上下にも走査
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URGに関する資料

⚫ 仕様などは以下のﾍﾟｰｼﾞを参照
https://www.hokuyo-aut.co.jp/search/?cate01=
1
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https://www.hokuyo-aut.co.jp/search/?cate01=1
https://www.hokuyo-aut.co.jp/search/?cate01=1


URG-04LXの接続方法
付属ｹｰﾌﾞﾙ

USBｹｰﾌﾞﾙURG本体
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URG-04LXの接続方法

⚫ RS-232C
◦通信速度 19.2, 57.6, 115.2, 500, 750 [kbps]

◦ｹｰﾌﾞﾙ 付属ｹｰﾌﾞﾙ(接続+電源)

⚫ USB
◦通信速度 12 [Mbps]

◦ｹｰﾌﾞﾙ 付属ｹｰﾌﾞﾙ(電源)
USB(typeAｵｽ-type miniBｵｽ)

USBﾊﾞｽﾊﾟﾜｰで動くように
ロボ研で改造したﾀｲﾌﾟ（K-URG）があり、
電源を別供給すると壊れるので注意
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接続ケーブルの注意

この２つの端子は基板に表面実装で　　
しか繋がってなく、非常に脆い

この端子を取り外してはいけない（戒め）
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● RS-232C、USBの接続端子は非常に脆い！

⚫ ケーブルを取り外すときは、URG側ではなく　　　
PC側（USB-A、電源基板）の方を取り外すこと！



URG-04LXの測定範囲定義

測定不可エリア

測定距離
20-5600 [mm]
精度保証距離
60-4095 [mm]

-135 [deg]135 [deg]
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URGの通信方法

⚫ 専用のﾌﾟﾛﾄｺﾙ(SCIP)を使用

◦ﾃﾞｰﾀを文字列として通信するため
ｴﾝｺｰﾄﾞ・ﾃﾞｺｰﾄﾞが必要

⚫ 3D-URG(YVTｼﾘｰｽﾞ)はVSSPﾌﾟﾛﾄｺﾙを使用

ｽｷｯﾌﾟ
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25 その他ライブラリ

urg_node:rosでurgを使用するためのノード
https://github.com/ros-drivers/urg_node.git
urg_c:urg_nodeで使用されているライブラリ
 https://github.com/ros-drivers/urg_c.git
hokuyo3d:rosで3D-URGを使用するためのノード
https://github.com/at-wat/hokuyo3d.git

北陽社の提供のURG用ライブラリ

・ｌibscip2awdには無い機能が多数
・windowsでも使用可能
・公式でサポートされている 

https://sourceforge.net/p/urgnetwork/wiki/top_jp/

URG Network

https://github.com/ros-drivers/urg_node
https://github.com/ros-drivers/urg_c
https://github.com/at-wat/hokuyo3d.git
https://sourceforge.net/p/urgnetwork/wiki/top_jp/


ROSでのURGの使い方(build)
端末で以下のコマンドを実行

classic urgの場合

1. mkdir -p ~/urg_ws/src
2. cd ~/urg_ws/src
3. git clone https://github.com/ros-drivers/hokuyo_node.git
4. cd ~/urg_ws
5. rosdep install -i -y --from-paths src --rosdistro=$ROS_DISTRO
6. catkin_make --cmake-args -DCMAKE_BUILD_TYPE=Release

top urgの場合

1. mkdir -p ~/urg_ws/src
2. cd ~/urg_ws/src
3. git clone https://github.com/ros-drivers/urg_node.git
4. cd ~/urg_ws
5. rosdep install -i -y --from-paths src --rosdistro=$ROS_DISTRO
6. catkin_make --cmake-args -DCMAKE_BUILD_TYPE=Release
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https://github.com/ros-drivers/hokuyo_node.git
https://github.com/ros-drivers/urg_node.git


ROSでのURGの使い方(launch)
端末で以下のコマンドを実行

1. udevadm monitor
URGのUSB抜き差し

下の画像のように一番右に URGが繋がれているportが表示される .
この例では ttyACM3. 本スライドではこのportをURG_PORTと
表記します . URG_PORTと表記されたら適宜ここの出力結果に

置き換えてください .

端末で以下のコマンドを実行

1. cd ~/urg_ws/
2. source devel/setup.bash

classic urgの場合

roslaunch hokuyo_node hokuyo_test.launch port:=/dev/URG_PORT

top urgの場合

roslaunch urg_node urg_lidar.launch serial_port:=/dev/URG_PORT

top_urgでURG_PORTが上の例の場合とすると

roslaunch urg_node urg_lidar.launch serial_port:=/dev/ttyACM3
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トピックの中身を見てみよう
以下のコマンドでUrgからの出力を確認できる
1. $ rostopic echo /scan
2. $ rostopic echo /scan -n 1 // 一回だけ表示
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ROSでのURGの使い方(rviz)
別の端末を立ち上げて以下のコマンドを実行

1. rviz
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addボタンをク
リック

display typeで
laser scanを

選択



ROSでのURGの使い方(rviz)
30

laserscanの
プルダウンを
展開して

topicで/scanを
選択

fixed frameの欄を
laserとする

(hokuyo nodeの
場合は違うかも )
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$ roscore
$ rosrun pcl_ros pcd_to_pointcloud /cloud_pcd:=/scan

[ INFO] [1681988576.155745711]: Recognized the 
following parameters

[ INFO] [1681988576.156140598]:  * file_name: 

[ INFO] [1681988576.156161390]:  * interval: 0

[ INFO] [1681988576.156180062]:  * frame_id: base_link

[ INFO] [1681988576.156188506]:  * topic_name: /scan

[ INFO] [1681988576.156197202]:  * latch: false

．．．
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omake?

33



obstacle_detector 

・点群からクラスタリングをしてくれる 

& sudo apt-get install -y libarmadillo-dev libarmadillo6

$ cd ~/catkin_ws/src

$ git clone https://github.com/tysik/obstacle_detector.git

$ catkin build

$ roslaunch laser_lecture obstacle_detector.launch 
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https://github.com/tysik/obstacle_detector.git


おまけ
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 ls –l /dev/serial/by-id/
シリアルポートに接続されたデバイスの名前とtty…
の割り当てを確認出来る 

� シリアルポートの確認

例

./urg-plotter 
/dev/serial/by-id/usb-Hokuyo_Data_Flex_for_USB_URG-Series_USB_Driver-if00
と入力しても実行可能


