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(57)摘要

本发明提供一种物体监视装置，即使在产生

传感器的死角的情况下也能够进行合适的物体

探测。监视装置具备测量规定的空间区域的传感

器和基于传感器的测量数据，判断在空间区域内

预先决定的监视区域内的物体的有无的判断部，

判断部构成为，在传感器探测出从该传感器到监

视区域的中间区域内存在物体的情况下，能够预

先设定是否基于中间区域内的物体的存在来进

行在监视区域内具有物体的判断。
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1.一种物体监视装置，其特征在于，具备：

测量规定的空间区域的传感器；以及

基于上述传感器的测量数据，判断在上述空间区域内预先决定的监视区域内的物体的

有无的判断部，

上述监视区域包括死角，该死角是因从上述传感器到上述监视区域的中间区域内的上

述物体的存在而可能产生的、在上述传感器的测定数据中无法判定物体的有无的区域，

上述判断部构成为，在上述传感器探测出上述中间区域内存在物体的情况下，能够预

先设定是否基于上述中间区域内的上述物体的存在来进行在上述监视区域内具有物体的

判断。

2.根据权利要求1所述的物体监视装置，其特征在于，

在上述空间区域内设定有多个上述监视区域，对多个上述监视区域的每一个监视区域

规定上述中间区域。

3.根据权利要求1或2所述的物体监视装置，其特征在于，

上述判断部构成为，对于将上述中间区域分割而得到的区域的每一个，能够预先设定

是否基于各区域内的上述物体的存在来进行在上述监视区域内具有物体的判断。

4.根据权利要求1或2所述的物体监视装置，其特征在于，

还具备输出上述判断部的判断结果的输出部，

上述输出部对上述判断部决定的多个监视区域的每一个或者合并了多个监视区域的

群的每一个输出上述判断部的判断结果。

5.根据权利要求1或2所述的物体监视装置，其特征在于，

上述传感器包含第一传感器和配置于与该第一传感器不同的位置的第二传感器，

上述判断部在被设定为上述第一传感器探测到从该第一传感器到上述监视区域的中

间区域内存在物体的情况下不进行在上述监视区域内具有物体的判断时，基于上述第二传

感器的测量数据判断上述监视区域内的物体的有无。

6.根据权利要求5所述的物体监视装置，其特征在于，

被设定为不根据上述第一传感器进行具有物体的判断的监视区域是从该第一传感器

到该监视区域的中间区域内的因物体的存在而在该监视区域内能产生死角的区域，

上述第二传感器配置于该中间区域内的不因物体的存在而在该监视区域内产生死角

的位置。

7.根据权利要求6所述的物体监视装置，其特征在于，

上述判断部在上述第二传感器探测到从该第二传感器到上述监视区域的中间区域内

存在物体的情况下，进行在上述监视区域内具有物体的判断。
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使用了传感器的物体监视装置

技术领域

[0001] 本发明涉及使用了传感器的物体监视装置。

背景技术

[0002] 已知以下技术：利用立体视觉装置、测距仪等距离图像计量装置，调整该距离图像

与指定的区域的干涉，检测物体对指定区域的侵入、距物体的距离(例如，日本特开2003－

162776号公报)。

[0003] 另外，抑制为了避免机器人与作业者的干涉、接触，使用三维传感器、照相机测量

机器人的作业区的技术(例如，日本特开2010－208002号公报、日本特开2012－223831号公

报、日本特开2017－013172号公报)。

[0004] 使用传感器检测规定的监视区域内的物体的存在的监视装置中，在由于该监视区

域外的物体的存在而该监视装置的物体监视产生死角的情况下，从重视安全的观点出发，

多进行判断为在该监视区域内有物体的处理。但是，这样，若实际上在监视区域内不存在物

体而判断为有物体，则存在以下问题：使监视区域包含的机器不必要地停止、在监视区域外

作业的作业者被迫进行不产生死角的行动等。

发明内容

[0005] 本公开的一方案为一种物体监视装置，其具备：测量规定的空间区域的传感器；以

及基于上述传感器的测量数据，判断在上述空间区域内预先决定的监视区域内的物体的有

无的判断部，上述判断部构成为，在上述传感器探测出从该传感器到上述监视区域的中间

区域内存在物体的情况下，能够预先设定是否基于上述中间区域内的上述物体的存在来进

行在上述监视区域内具有物体的判断。

附图说明

[0006] 根据与附图相关的以下的实施方式的说明，将进一步明确本发明的目的、特征以

及优点。附图中：

[0007] 图1是表示物体监视装置的一结构例的图，

[0008] 图2是表示物体监视装置的作用的图，

[0009] 图3是说明监视区域与中间区域的位置关系的图，

[0010] 图4是表示利用一个传感器监视多个监视区域的例的图，

[0011] 图5是表示将一个监视区域利用两个传感器监视的例的图，

[0012] 图6是表示利用多个传感器监视多个监视区域的例的图，

[0013] 图7是表示利用多个传感器监视多个监视区域的其它例的图。

具体实施方式

[0014] 图1概略性地图示优选的实施例的物体监视装置(以下，也称为监视装置)10和作
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为其监视对象的监视区域16。监视装置10具备测量规定的空间区域12的第一传感器14、和

基于第一传感器14的测量数据判断在空间区域12内预定的监视区域16内的物体的有无的

判断部18。

[0015] 本实施例中，在第一传感器14的可测量范围内设定空间区域12，进一步地，在空间

区域12内设定监视区域16作为应(优选始终)监视物体的侵入或存在的区域。该设定例如监

视系统的设计者能够通过适当的输入单元进行，设定的内容能够存储于监视装置10的存储

器(未图示)等。在此，例如，如图2所示，监视区域16作为基于危险物(例如机器人)22的大

小、可动范围等决定的(大致长方体的)区域而设定，能够由监视装置10(具备的处理器等)

假想地设定。若人等物体24侵入监视区域16内，则构成为输出监视装置10的判断部18的判

断结果的输出部19输出在监视区域16内探测到物体的意思的信息(探测信号等)。例如连接

于机器人22且控制机器人22的动作的控制装置30可接收输出的信息，当控制装置30接收到

探测信号后，为了确保安全，进行切断驱动机器人的马达的动力、输出警报等处理。

[0016] 在此，如图2所示，即使在物体(作业者等)24未进入监视区域16内的状态下，根据

传感器14与监视区域16的位置关系，由于物体24，在监视区域16内产生死角。更详细而言，

若物体24存在于中间区域20内，则监视区域16内的参照符号26表示的区域成为死角，在死

角26内是否有物体无法根据传感器14的测量数据测量。这样的情况下，在现有的监视装置

中，从重视安全的观点出发，设定为输出在监视区域内具有物体的判断结果(探测信号)的

情况较多，因此，作业者为了避免该情况，例如，被迫如图2中用参照符号24′所示地以不进

入中间区域20内的方式(即相距监视区域16隔开充分的间隔)进行作业等。

[0017] 此外，中间区域是指通过由连结传感器14的代表点(例如照相机镜头的中心)28和

监视区域16的外形线(轮廓)的直线划分出的面划分出的三维空间，在中间区域内具有物体

的情况下，在该物体关于传感器14的代表点28的后方投影区域内包含监视区域16的至少一

部分，该被包含的一部分可能成为死角。更具体而言，如图3所示，在将监视区域16假定为具

有八个顶点A－H的长方体的情况下，中间区域20为由传感器14的代表点28和顶点B、C、G、F

划分出的(四棱锥的)区域，在中间区域20内存在物体时，在区域26内产生死角。本实施例的

中间区域20也可以称为从传感器14观察存在因作业者24而产生的可能性的监视区域16的

死角区域26的区域。

[0018] 因此，监视装置10的判断部18构成为，能够预先(由配备物体监视装置的监视系统

的设计者等)设定在第一传感器14在中间区域20内探测到物体的存在的情况下，是否基于

该探测来进行在监视区域16内有物体的判断(物体探测)，在此，设定为不进行物体探测。该

情况下，从监视装置10(的输出部19)什么都不输出，因此，接收来自监视装置10的输出的装

置(例如，机器人控制装置30)不执行使监视区域16内的危险物的动作停止(例如，切断驱动

机器人的马达的动力)等的处理。因此，作业者即使接近至监视区域16的附近，也能够避免

机器人不必要地停止而使包含该机器人的系统的作业效率降低等问题。

[0019] 图4是表示在空间区域内设定有多个监视区域的实施例的图。例如，监视装置10

(传感器14)在能够测量比图2的空间区域12大的空间区域32的情况下，除了上述的第一监

视区域16，还能够追加、设定第二监视区域34。图4的例中，对于第二监视区域34而言，不会

因物体而产生死角(不能假设在传感器14到第二监视区域34的第二中间区域36内存在物

体)，因此，对于第二监视区域34而言，监视装置10能够设定为，在中间区域36内探测到物体
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后，作为监视区域34内的物体探测(探测信号)而输出。该情况下，假设在中间区域36内确认

了物体的存在(进入)，则从确保安全等的观点出发，优选设为在监视区域34内有物体。这

样，监视装置10(的判断部18)在具有多个监视区域的情况下，通过预先设定在与各监视区

域对应的中间区域内探测到物体时是否基于该探测来作为监视区域内的物体探测而判断，

从而能够对每个监视区域将判断部的判断结果作为探测信号而输出。

[0020] 如图4所例示地，第一监视区域16有时能够分割成可能因图2所示的物体24等成为

死角的区域26、和不会成为死角的区域38，与之相应地也能够分割中间区域。图4的例中，物

体(作业者等)有时进入与区域26对应的中间区域20内，但是不能假设进入与区域38对应的

中间区域40内。此外，中间区域40根据在图3的例中所提到的，为有传感器14的代表点28和

顶点A、B、C、D划分出的(四棱锥的)区域。因此，将监视区域16(假想地)分割，实质上设定多

个(在此，两个)监视区域，与它们对应地也分割中间区域，对每个分割出的中间区域都能够

进行上述的判断。具体而言，在中间区域20内，在探测到物体的存在的情况下，不基于该探

测判断为在监视区域16内有物体，因此，从监视装置10什么都不输出，另一方面，若在中间

区域40内确认了物体的存在(进入)，则监视装置10输出在监视区域16内有物体的判断(探

测信号)。这样，对于不会成为死角的区域，从确保安全等的观点出发，可以进行安全性更高

的物体探测。

[0021] 在此，中间区域20的指定(分割区域的设定)能够通过特定传感器14的视野区域来

进行，例如，在图3中，只要指定由顶点B、C、G、F划分出的面42即可。或者，也可以使用CAD等

指定与区域26相当的三维区域(的坐标)。但是，分割区域的设定方法并不限于这样的面指

定、区域指定。

[0022] 另外，如图4所示，分割、设定一个监视区域16作为独立的两个监视区域26及38，对

于监视区域26，也可以设定为在中间区域20内探测到物体时，不基于该探测进行监视区域

16内的物体的有无的判断。但是，区域26及38原本是一个监视区域，因此优选关于该监视区

域的监视结果(物体的有无)是一个(信号)。因此，这样的情况下，监视装置10(的判断部18)

能够对每个合并多个监视区域而成的群(在此，对于包含区域26及38的区域16)输出判断部

的判断结果。例如，该情况下，在区域26及38的某个探测到物体的存在后，即使在其它区域

未进行物体探测，对于合并而成的群(区域16)也作为有物体进行处理。

[0023] 图5是说明包含多个传感器的监视装置的实施例的图。如图2所示地，仅使用一个

传感器14在监视区域16内存在可能产生死角的部分(区域26)，因此，有时不能在整个监视

区域16进行准确的物体探测。因此，在图5的实施例中，为了弥补该情况，使用配置于相互不

同的位置的多个传感器。具体而言，通过进一步设置配置于与第一传感器14不同的位置的

第二传感器44和基于第二传感器44的测量数据判断预先决定的监视区域(在此，相当于监

视区域16内的死角26的区域)内的物体的有无的第二判断部46，由此，能够对于因中间区域

20内的物体(例如作业者24)的存在而关于第一传感器14成为死角的区域26，基于第二传感

器44的测量数据进行物体探测，对于监视区域16内的区域26以外的区域38，基于第一传感

器14的测量数据进行物体探测。另外，判断部46的处理(判断)结果也能够以探测信号灯的

方式从连接于判断部46的输出部48输出至控制装置30等。

[0024] 若如图5那样使用多个传感器，则在一个传感器下成为死角的区域通过剩余的传

感器也能够进行物体探测，在监视区域内的全部的空间可以进行准确的物体探测。另外，在
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中间区域20存在物体时，从第一传感器14不进行安全侧的输出(监视区域内有物体)，另外，

由于因该物体而产生的死角，不能确认在区域26内是否存在物体，该情况下，也不进行在监

视区域内有物体的输出。但是，第二传感器44配置于即使在中间区域20内存在物体也在区

域26内不会产生死角的部位，因此，在区域26内存在物体的情况下，基于第二传感器44的测

量数据进行物体探测，因此，不会放过区域26内的物体的存在。但是，该情况下，判断部46在

第二传感器44探测到在从第二传感器44到监视区域16的中间区域内存在物体的情况下，优

选进行在监视区域16内具有物体的判断。

[0025] 在图5的例中，判断部18或46无需进行合并判断两个传感器的输出的处理。同样

地，在控制装置30中，也无需进行合并判断来自两个判断部(输出部)的输出信号的处理，在

任意的输出信号表示在监视区域具有物体的情况下，只要进行使机器人22停止的控制等即

可。因此，无需将传感器间(判断部间)通过复杂的配线连接，另外，对于某监视区域，不合并

判断两个传感器(判断部)的输出，而且进行准确的物体探测，因此，监视装置整体实现低成

本化。

[0026] 图6是说明包含多个传感器的监视装置的另一实施例的图，在此，考虑使用两个传

感器监视相互分离的三个监视区域50、52以及54的监视装置。此外，这样的监视装置的监视

区域、传感器的配置通常由监视系统的设计者设计、设定。

[0027] 第一传感器14配置于从大致正上方面向左侧的监视区域50的位置，因此，在监视

区域50内不会产生死角，同样地，第二传感器44配置于从大致正上方面向右侧的监视区域

54的位置，因此，在监视区域54内也不会产生死角。

[0028] 另一方面，在中央的监视区域52中，由于第一传感器14与监视区域52之间的中间

区域58内的物体的存在，监视区域52内的区域56成为死角，同样地，由于第二传感器44与监

视区域52之间的中间区域62内的物体的存在，监视区域52内的区域60成为死角。在此，对于

第一传感器14成为死角的区域56能够通过第二传感器44准确地进行物体探测，因此，第一

传感器14能够设定为，在与死角56对应的中间区域58内探测到物体时，不进行对监视区域

52的物体探测。或者，也可以与图4同样地将监视区域52分割成相当于死角的区域56和除此

之外的区域，将区域56设为非探测。

[0029] 同样地，在监视区域52中，对于第二传感器44成为死角的区域60能够通过第一传

感器14准确地进行物体探测，因此，第二传感器44能够设定为，在与死角60对应的中间区域

62内探测到物体时，不进行对监视区域52的物体探测。或者，与图4同样地将监视区域52分

割成相当于死角的区域60和除此之外的区域，仅将区域60设为非探测。这样，在监视区域为

多个且传感器也为多个的情况下，通过适当地选择它们的位置关系等，能够对一方的传感

器的死角通过另一方传感器进行补偿，能够合适地进行各监视区域的物体探测。

[0030] 本公开的监视装置能够容易地扩张传感器的个数。例如，如图7所示，在允许作业

者的进入的作业者区域64a－64d和应监视作业者的进入的监视区域66a－66c交替配置的

情况下，若以能够通过至少两个传感器监视一个监视区域的方式配置传感器，则即使在产

生死角的情况下，也能够进行不存在遗漏的物体探测。例如，对于传感器68b而言，作业者居

于作业者区域64b内的左端时，在监视区域66a的右下部产生死角，但是，该死角通过传感器

68a能够进行物体探测。同样地，对于传感器68b，作业者居于作业者区域64c内的右端时，在

监视区域66c的左下部产生死角，但是，该死角通过传感器68c能够进行物体探测。这样，传
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感器的个数基于作业者区域及监视区域的大小、个数实质上可以无限制地扩张，另外，对于

各个传感器而言，只要进行对预先设定的测量范围内进行物体的探测/非探测的设定即可，

无需将传感器间连接，能够构建低成本且简单的结构的监视装置。

[0031] 此外，如图7所示，在监视区域、传感器的个数比较多的情况下，也能够预先使用模

拟装置(个人计算机)等支持工具，通过计算(模拟)求出与监视区域的大小、位置以及个数

相应的最佳的传感器的个数、配置位置。

[0032] 此外，在上述的说明中，说明了即使传感器探测到在中间区域存在物体从判断部

(输出部)也不进行任何输出的情况，取而代之，也可以在传感器探测到在中间区域存在物

体时，从判断部(输出部)向控制装置30等发送不进行监视区域内的物体探测的意思的输出

(非探测信号等)。

[0033] 上述的实施例的传感器是以能够取得与存在于测量范围(空间区域)内的物体的

位置相关的信息(测量数据)的方式构成的测距传感器，作为其具体例，能够使用具有投光

光学系和受光光学系的三角测距式的测量装置、使用两台拍摄装置(例如CCD照相机)的立

体测距式的测量装置、利用电波的反射延迟时间的雷达、利用光(激光、近红外光)的反射延

迟时间的TOF传感器等，但不限于此。

[0034] 在上述的实施例中，对监视装置的监视区域及中间区域的设定(大小、位置的输

入)能够由监视系统的管理者预先使用适当的输入单元(键盘、触控面板等)进行。但是，中

间区域也可以由判断部基于所设定的监视区域的位置、大小等信息自动计算。另外，判断部

及输出部例如可以构成为用于使电子计算机的CPU(中央处理装置)等处理器发挥功能的软

件。或者，例如，可以实现为可以指向该软件的处理的至少一部分的的处理器等硬件。

[0035] 本公开的物体监视装置中，能够预先设定在中间区域内探测到物体的情况下，是

否基于该探测来进行在监视区域内有物体的判断，因此，在因中间区域内的物体而在监视

区域内可产生死角的情况下，优选设定为不进行上述判断，且使其它传感器监视监视区域

内的可成为死角的区域。这样，即使监视系统的管理者接近至监视区域的附近而产生死角，

也由于不判断为在监视区域内有物体，因此不会进行使监视区域内的机器人等危险物紧急

停止等过多的处理，作业者能够有效且安全地进行作业。

[0036] 在此，为了准确探测相当于死角的区域内的物体的有无，即使在该中间区域存在

物体，也只要使用配置于该区域不成为死角的位置的其它传感器即可，该情况下，多个传感

器也无需相同通过网络等连接，各判断部只要进行针对根据来自与各自连接的传感器的数

据设定的监视区域、其中间区域的物体的判断处理，并输出该结果即可。

[0037] 本公开的监视装置作为安全装置使用的情况较多，这样的情况下，尤其要求从在

监视区域内探测到物体到输出至其它装置的时间尽量短，在不具有本公开这样的功能的情

况下，存在将多个传感器连接于一个判断部、为了合并多个判断部的结果来判断而需要多

个高速网络的情况。但是，本公开中无需将传感器间连接，或者无需合并判断多个传感器的

输出来进行物体探测，因此，能够以低成本构建具备充分的实用性的监视装置。

[0038] 根据本公开，能够设定在中间区域内探测到物体的情况下，不进行监视区域内的

物体的有无的判断。因此，能够防止因作业者等进入中间区域内而产生死角时，判断为在监

视区域内有物体而引起的问题。
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