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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　ワークに、平面に沿った照射光を照射する照射装置と、前記ワークの表面に生成される
前記照射光の像を、前記平面とは異なる位置から撮像する撮像装置と、を有する非接触式
の測定プローブと、
　前記測定プローブの前記ワークまでの距離が、前記撮像装置によって前記照射光の像を
撮像可能な撮像可能範囲内か、前記撮像可能範囲よりも遠い遠隔範囲内か、前記撮像可能
範囲よりも近い近接範囲内か、を判別する判別装置と、
　前記判別装置による判別結果を通知する通知装置と、
　前記判別結果を記憶する記憶装置と
　を備え、
　前記判別装置は、
　前記照射光の照射が開始されたタイミングで、前記記憶装置に前記判別結果として、前
記ワークまでの距離が前記遠隔範囲内であることを示す情報を記憶させ、
　前記撮像装置による撮像の結果及び前記記憶装置に記憶された前記判別結果を参照して
前記ワークまでの距離の範囲を判別し、前記記憶装置に記憶された前記判別結果を更新す
る
　ことを特徴とする三次元測定装置。
【請求項２】
　前記判別装置は、前記測定プローブの前記ワークまでの距離の範囲の判別に際して、
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　前記撮像装置によって前記照射光の像が撮像されたか否かを判定し、
　撮像されたと判定された場合、
　前記ワークまでの距離を前記撮像可能範囲内と判別し、
　撮像されたと判定されなかった場合、
　前記記憶装置に記憶された前記判別結果を参照し、
　前記判別結果として、前記ワークまでの距離が前記遠隔範囲内であることを示す情報が
記憶されていた場合には前記ワークまでの距離を前記遠隔範囲内と判別し、
　前記判別結果として、前記ワークまでの距離が前記近接範囲内であることを示す情報が
記憶されていた場合には前記ワークまでの距離を前記近接範囲内と判別する
　ことを特徴とする請求項１記載の三次元測定装置。
【請求項３】
　前記判別装置は、前記測定プローブの前記ワークまでの距離の範囲の判別に際して、
　前記照射光の像が撮像されたと判定された場合、前記照射光の像に基づいて前記ワーク
までの距離を算出して前記記憶装置に記憶させ、
　前記照射光の像が撮像されたと判定されず、前記記憶装置に前記判別結果として、前記
ワークまでの距離が前記撮像可能範囲内であることを示す情報が記憶されていた場合には
、前記記憶装置に記憶された前記ワークまでの距離を示す情報に基づいて、前記ワークま
での距離を、前記遠隔範囲内又は前記近接範囲内と判別する
　ことを特徴とする請求項２記載の三次元測定装置。
【請求項４】
　前記測定プローブは、前記照射装置及び前記撮像装置を収容する筐体を更に備え、
　前記通知装置は、前記筐体表面に設けられた発光装置を備える
　ことを特徴とする請求項１～３のいずれか一項記載の三次元測定装置。
【請求項５】
　前記通知装置は、前記判別結果を通知する音を発生する発音装置を備える
　ことを特徴とする請求項１～４のいずれか一項記載の三次元測定装置。
【請求項６】
　前記測定プローブは、測定に際して測定者に把持される把持部を更に備え、
　前記通知装置は、前記判別結果を前記把持部の振動によって通知する振動発生装置を備
える
　ことを特徴とする請求項１～５のいずれか一項記載の三次元測定装置。
【請求項７】
　前記非接触式の測定プローブに取り付けられた接触式の測定プローブを更に備え、
　前記判別装置は、前記接触式の測定プローブを用いた測定に際して、前記非接触式の測
定プローブの前記ワークまでの距離の範囲を判別する
　ことを特徴とする請求項１～６のいずれか一項記載の三次元測定装置。
 
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、ワークに照射光を照射し、ワークの表面に生成される照射光の像を撮像する
事によってワークの三次元形状を測定する三次元測定装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　非接触式の測定プローブを備える三次元測定装置が知られている。この様な非接触式の
測定プローブは、例えば、ワークに、平面に沿った照射光を照射する照射装置と、ワーク
の表面に生成される照射光の像を、上記平面とは異なる位置から撮像する撮像装置と、を
備える。
【０００３】
　この様な非接触式の測定プローブにおいては、上記照射光が照射される方向と、上記撮
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像装置の撮像方向とが交差する。従って、上記照射光の像を撮像するためには、測定プロ
ーブのワークまでの距離を、撮像可能範囲内に設定する必要がある。測定プローブのワー
クまでの距離が撮像可能範囲内であるか否かは、例えば、三次元測定装置に接続されたＰ
Ｃのディスプレイ上等から確認することが出来る。しかしながら、その場合、測定者はデ
ィスプレイ及びワークの両方を視認しなければならず、操作性の低下を招いてしまう。
【０００４】
　このような問題を解決すべく、例えば特許文献１には、非接触式の測定プローブに、測
定に用いる上記照射光とは異なる波長の指示光を照射する指示光発光部を設け、この指示
光発光部からの指示光をワークの表面に照射すると共に、ワークと測定プローブとの距離
に応じて指示光の色を変更することにより、ワークと測定プローブとの距離が撮像可能範
囲内であるかどうかを確認することが記載されている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００５】
【特許文献１】特開２０１２－１２７８０５号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　非接触式の測定プローブがワークに接触してしまうと、測定プローブの損傷や、これに
伴う測定精度の低下を招くおそれがある。従って、測定プローブがワークに一定以上近接
してしまった場合、これを判別して、警告等を行うことが好ましい。しかしながら、例え
ば上記特許文献１記載の技術においては、測定プローブのワークまでの距離が撮像可能範
囲から外れてしまった場合に、この距離が撮像可能範囲よりも遠いか、撮像可能範囲より
も近いかを判別することが出来ない。
【０００７】
　本発明は、このような点に鑑みなされたもので、ワークと測定プローブとの接触を抑制
可能な三次元測定装置を提供することを目的としている。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　かかる課題を解決すべく、本発明の一の実施形態に係る三次元測定装置は、ワークに、
平面に沿った照射光を照射する照射装置と、ワークの表面に生成される照射光の像を、上
記平面とは異なる位置から撮像する撮像装置と、を有する非接触式の測定プローブと、こ
の測定プローブのワークまでの距離が、撮像装置によって照射光の像を撮像可能な撮像可
能範囲内か、撮像可能範囲よりも遠い遠隔範囲内か、撮像可能範囲よりも近い近接範囲内
か、を判別する判別装置と、この判別装置による判別結果を通知する通知装置と、この判
別結果を記憶する記憶装置と、を備える。また、判別装置は、照射光の照射が開始された
タイミングで、上記記憶装置に判別結果として、ワークまでの距離が遠隔範囲内であるこ
とを示す情報を記憶させる。また、判別装置は、撮像装置による撮像の結果及び記憶装置
に記憶された判別結果を参照してワークまでの距離の範囲を判別し、記憶装置に記憶され
た判別結果を更新する。
【０００９】
　また、上記判別装置は、測定プローブのワークまでの距離の範囲の判別に際して、撮像
装置によって照射光の像が撮像されたか否かを判定し、撮像されたと判定された場合には
、上記ワークまでの距離を撮像可能範囲内と判別することが出来る。また、判別装置は、
撮像装置によって照射光の像が撮像されたと判定されなかった場合、記憶装置に記憶され
た判別結果を参照し、判別結果としてワークまでの距離が遠隔範囲内であることを示す情
報が記憶されていた場合にはワークまでの距離を遠隔範囲内と判別し、判別結果としてワ
ークまでの距離が近接範囲内であることを示す情報が記憶されていた場合にはワークまで
の距離を近接範囲内と判別することが出来る。
【００１０】
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　また、上記判別装置は、測定プローブのワークまでの距離の範囲の判別に際して、照射
光の像が撮像されたと判定された場合、照射光の像に基づいてワークまでの距離を算出し
て記憶装置に記憶させることが出来る。また、判別装置は、照射光の像が撮像されたと判
定されず、上記記憶装置に判別結果としてワークまでの距離が撮像可能範囲内であること
を示す情報が記憶されていた場合には、記憶装置に記憶されたワークまでの距離を示す情
報に基づいて、ワークまでの距離を、遠隔範囲内又は近接範囲内と判別することが出来る
。
【００１１】
　また、上記測定プローブには、照射装置及び撮像装置を収容する筐体を設けることが出
来、上記通知装置として、この筐体表面に設けられた発光装置を設けることが出来る。
【００１２】
　また、上記通知装置として、判別結果を通知する音を発生する発音装置を設けることが
出来る。
【００１３】
　また、上記測定プローブには、測定に際して測定者に把持される把持部を設けることが
出来、上記通知装置として、判別結果を把持部の振動によって通知する振動発生装置を設
けることが出来る。
【００１４】
　また、上記非接触式の測定プローブには、接触式の測定プローブを取り付けることが出
来る。また、上記判別装置は、接触式の測定プローブを用いた測定に際して、非接触式の
測定プローブのワークまでの距離の範囲を判別することが出来る。
【発明の効果】
【００１５】
　本発明によれば、ワークと測定プローブとの接触を抑制可能な三次元測定装置を提供す
ることが可能となる。
【図面の簡単な説明】
【００１６】
【図１】本発明の第１の実施形態に係る三次元測定装置の構成を示す図である。
【図２】測定プローブ１００について説明するための図である。
【図３】測定プローブ１００の構成を説明するためのブロック図である。
【図４】撮像装置１２０内の構成の配置を説明するための図である。
【図５】撮像素子１２１の撮像面及びこの撮像面に配置された受光素子１２４を示す図で
ある。
【図６】撮像素子１２１の撮像面及びこの撮像面に設けられた測定領域１２６及び観察領
域１２７を示す図である。
【図７】制御装置１３０の構成を説明するためのブロック図である。
【図８】測定プローブ１００のワークＷまでの距離が遠隔範囲内である場合の撮像素子１
２１と像Ｌ´との関係を示す図である。
【図９】測定プローブ１００のワークＷまでの距離が撮像可能範囲内である場合の撮像素
子１２１と像Ｌ´との関係を示す図である。
【図１０】測定プローブ１００のワークＷまでの距離が近接範囲内である場合の撮像素子
１２１と像Ｌ´との関係を示す図である。
【図１１】制御装置１３０による判別処理を示すフローチャートである。
【発明を実施するための形態】
【００１７】
　［三次元測定装置］
　図１に示す通り、本発明の第１実施形態に係る三次元測定装置は、非接触式の測定プロ
ーブ１００と、この測定プローブ１００を移動可能な態様で支持すると共に、この測定プ
ローブ１００の位置及び角度を測定する多関節アーム２００と、測定プローブ１００及び
多関節アーム２００からの出力値に演算処理を行い、測定値を算出する演算装置３００と
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、を備える。また、測定プローブ１００には、接触式の測定プローブ４００が取り付けら
れている。
【００１８】
　測定プローブ１００は、図２（ａ）に示す通り、ワークＷに、平面Ｓに沿った照射光を
照射する照射装置１１０と、ワークＷの表面に生成される照射光の像Ｌを、平面Ｓと異な
る位置から撮像する撮像装置１２０と、を有する。平面Ｓは、照射装置１１０の照射面を
通り、且つこの照射面とは略垂直な平面である。上記照射光はこの平面Ｓに沿って照射さ
れるため、ワークＷの表面には、ワークＷの表面の凹凸を反映した直線状又は曲線状の照
射光の像Ｌが生成される。この照射光の像Ｌを平面Ｓと異なる位置から撮像すると、図２
（ｂ）に示す通り、撮像装置１２０の受光面には、Ｘ方向に延伸し、Ｙ方向に凹凸を有す
る像Ｌ´が結像する。像Ｌ´を構成する各点のＸ方向における位置は、ワークＷの表面に
生成された像Ｌを構成する各点の位置に対応する。また、これら点のＹ方向における位置
は像Ｌを構成する各点の照射装置１１０までの距離、即ち、測定プローブ１００までの距
離に対応する。尚、像Ｌ´を構成する点のうち、受光面の近接側に最も近い点を「近接点
ＰＬ」と呼ぶ。近接点ＰＬは、測定プローブ１００のワークＷまでの距離を示す情報であ
る。
【００１９】
　多関節アーム２００は、図１に示す通り、基台２０１と、この基台２０１及び測定プロ
ーブ１００の間に交互に接続された複数のアーム部２０２及び関節部２０３を有する。ア
ーム部２０２は、例えば、略円柱状に形成される。関節部２０３は、２つのアーム部２０
２の接続部分に設けられ、これらアーム部２０２同士の相対角度を測定するロータリエン
コーダ等の角度測定装置を備える。尚、本実施形態に係る三次元測定装置は多関節アーム
２００を備えているが、多関節アーム２００に換えて、ワークＷを設置する試料台と、測
定プローブ１００を三次元的に駆動させるＸ軸、Ｙ軸及びＺ軸と、これらＸ軸、Ｙ軸及び
Ｚ軸と連動し、測定プローブ１００の位置等を測定するリニアエンコーダ等の距離測定装
置と、を備えるものを用いても良い。更に、撮像手段等によって測定プローブ１００の位
置及び角度を算出するものを用いても良い。
【００２０】
　演算装置３００は、例えば、ＰＣ等の演算装置である。演算装置３００は、多関節アー
ム２００内の角度測定装置の出力値から、測定プローブ１００の基台２０１に対する相対
位置及び相対角度を示す位置データを演算し、この位置データ及び測定プローブ１００の
出力値からワークＷの形状を演算する。
【００２１】
　［測定プローブ１００］
　図３に示す通り、測定プローブ１００は、照射装置１１０と、撮像装置１２０と、これ
ら照射装置１１０及び撮像装置１２０を制御する制御装置１３０と、これら照射装置１１
０、撮像装置１２０及び制御装置１３０を収容する筐体１４０と、測定に際して測定者に
把持される把持部１５０と、制御装置１３０からの命令に応じて測定者への通知処理を行
う通知装置１６０と、を備える。
【００２２】
　照射装置１１０は、光を発生する光源１１１と、この光を紙面に直交する方向に拡幅し
、上記平面Ｓ（図２）に沿った照射光とするビームエキスパンダ１１２と、を備える。光
源１１１は、例えば、レーザ光源、ＬＥＤ又はその他の光源である。ビームエキスパンダ
１１２は、例えば、ロッドレンズ、シリンドリカルレンズ若しくはその他のレンズ、又は
、ガルバノミラー、ポリゴンミラー若しくはその他の走査ミラーである。尚、光源１１１
として直線状に並べられた複数の光源を用いることも出来る。この場合、ビームエキスパ
ンダ１１２としてフロスト等の光学系を用いることも出来る。
【００２３】
　撮像装置１２０は、撮像素子１２１と、この撮像素子１２１の撮像面に照射光の像Ｌ´
（図２）を結像させる結像レンズ１２２と、照射光の波長の光を選択的に透過させるバン
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ドパスフィルタ１２３と、を備える。
【００２４】
　制御装置１３０は、照射装置１１０、撮像装置１２０及び通知装置１６０に接続され、
これらを制御する。制御装置１３０は、例えばマイクロコンピュータ等である。また、制
御装置１３０は演算装置３００と接続され、演算装置３００からの命令に応じて演算装置
３００に出力値を出力する。また、制御装置１３０は、測定プローブ１００のワークＷま
での距離がどのような範囲であるかを判別する判別装置としても機能する。
【００２５】
　筐体１４０の前面には、図２に示す通り、照射装置１１０から照射された照射光をワー
クＷに照射するための第１窓部１４１と、ワークＷ表面に生成された照射光の像Ｌを撮像
装置１２０によって撮像するための第２窓部１４２と、が設けられる。また、図３に示す
通り、筐体１４０には、接触式の測定プローブ４００が取り付けられている。接触式の測
定プローブ４００は、例えば、筐体１４０の前方向に突出する。
【００２６】
　把持部１５０は、筐体１４０の背面側に設けられる。
【００２７】
　通知装置１６０は、例えば、測定プローブ４００の背面に設けられたＬＥＤ等の発光装
置１６１と、把持部１５０の内部に設けられた振動発生装置１６２と、測定プローブ１０
０の外部に設けられた図示しない発音装置と、を備える。尚、通知装置１６０の構成は、
適宜変更可能である。
【００２８】
　［撮像装置１２０］
　図４に示す通り、撮像装置１２０の光学系には、シャインプルーフ光学系１２８を採用
することが出来る。シャインプルーフ光学系１２８においては、撮像素子１２１の撮像面
と平行な面Ｓ１、結像レンズ１２２の光軸と垂直な面Ｓ２、及び、照射光が照射される平
面Ｓが、所定の直線Ｐ上で交わる。このような配置によって、撮像素子１２１の撮像面全
体が平面Ｓに対して合焦状態となる。尚、撮像装置１２０の光学系には、シャインプルー
フ光学系１２８でなく、テレセントリック光学系等、他の光学系を採用することも出来る
。
【００２９】
　図５に示す通り、撮像素子１２１は、Ｘ方向及びＹ方向に配設された複数の受光素子１
２４を備える撮像素子であり、例えばＣＭＯＳイメージセンサ等である。撮像素子１２１
は、例えば、Ｙ方向に配設された複数の受光素子１２４の列１２５から、同時にデータを
読み出す。続いて、例えばこの列１２５に隣接する列を選択し、この列に含まれる複数の
受光素子１２４から、同時にデータを読み出す。以下同様に、順次データを読み出すこと
により、画像データを生成する。尚、撮像素子１２１としては、ＣＭＯＳイメージセンサ
でなく、ＣＣＤイメージセンサ等、他の撮像素子を採用することも出来る。
【００３０】
　図６に示す通り、撮像素子１２１の撮像面には、測定領域１２６、及び、最大画素範囲
である観察領域１２７が設けられる。測定領域１２６は、例えば、撮像面の中心近傍に設
けられる。測定領域１２６は、例えば、矩形状の領域とすることも出来るし、円状又は楕
円状の領域とすることも出来る。測定領域１２６は、例えば、撮像素子１２１の撮像面の
うち、平面Ｓに対して特に好適に合焦状態となる領域に設けることが出来る。観察領域１
２７は、測定領域１２６を含む撮像面の全領域である。例えば、撮像素子１２１は、制御
装置１３０からの命令に応じて、撮像素子１２１の読出領域（ROI: Region Of Interest
）を測定領域１２６又は観察領域１２７に設定する。読出領域が測定領域１２６に設定さ
れると、撮像に使用する受光素子１２４の数が減少し、データの読み出し時間が減少する
ため、撮像素子１２１のフレームレートが増大する。また、読出領域が観察領域１２７に
設定されると、撮像に使用する受光素子１２４の数が増大し、データの読み出し時間が増
大するため、撮像素子１２１のフレームレートは減少する。
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【００３１】
　［制御装置１３０］
　図７に示す通り、制御装置１３０は、測定処理の開始時／終了時の処理を行う測定開始
／終了処理部１３１と、撮像装置１２０から受信した画像データに座標処理を行う座標処
理部１３２と、測定プローブ１００のワークＷまでの距離の範囲を判別する判別部１３３
と、この判別部１３３による判別結果に基づいて通知装置１６０を制御する通知装置制御
部１３４と、判別部１３３による判別結果を記憶する記憶部１３５と、を備える。
【００３２】
　測定開始／終了処理部１３１は、例えば演算装置３００からの命令に応じて非接触測定
処理を開始する。この場合、照射装置１１０を制御して照射光の照射を開始し、撮像装置
１２０を制御して撮像を開始する。また、測定開始／終了処理部１３１は、例えば演算装
置３００からの命令に応じて測定処理を終了する。
【００３３】
　座標処理部１３２は、撮像装置１２０から、例えば図２（ｂ）に示すような画像データ
を受信し、受光素子１２４の列１２５（図５）毎に像Ｌ´を構成する各点のＹ方向の座標
値を算出して、像Ｌ´の座標データを算出する。また、この像Ｌ´の座標データから、測
定プローブ１００のワークＷまでの距離を算出する。例えば、像Ｌ´の座標データ中、最
も近接側に近い点を、近接点ＰＬの座標データとして取得する。また、座標処理部１３２
は、近接点ＰＬの座標データを記憶部１３５に記憶させると共に演算装置３００に送信す
る。また、座標処理部１３２は、例えば、照射光の像Ｌが撮像素子１２１の測定領域１２
６で撮像されたか否かを判定し、撮像されたと判定された場合は撮像素子１２１の読出領
域を測定領域１２６に、判定されなかった場合には読出領域を観察領域１２７に設定する
。更に、撮像素子１２１の読出領域が観察領域１２７に設定されている場合、照射光の像
Ｌが撮像素子１２１の観察領域１２７で撮像されたか否かを判定する。
【００３４】
　判別部１３３は、測定プローブ１００のワークＷまでの距離がどのような範囲であるか
を判別する。例えば、図８に示す通り、上記距離が十分大きい場合、像Ｌ´は撮像素子１
２１の撮像面上に結像しない。以下、この様な距離の範囲を「遠隔範囲」と呼ぶ。また、
例えば図９に示す通り、上記距離が所定の範囲内である場合、像Ｌ´が撮像素子１２１の
撮像面上に結像する。以下、この様な距離の範囲を「撮像可能範囲」と呼ぶ。また、例え
ば図１０に示す通り、上記距離が撮像可能範囲よりも近い場合、像Ｌ´は撮像素子１２１
の撮像面上に結像しない。以下、この様な距離の範囲を「近接範囲」と呼ぶ。
【００３５】
　図１１に示す通り、判別部１３３は、まず、判別部１３３による判別処理が、測定開始
から１回目の処理であるか否かを判定する（Ｓ１０１）。
【００３６】
　ステップＳ１０１において１回目の処理と判定された場合、判別部１３３は、記憶部１
３５に、測定プローブ１００のワークＷまでの距離が遠隔範囲内であることを示す情報を
記憶させる（Ｓ１０２）。
【００３７】
　ステップＳ１０１において１回目の処理と判定されなかった場合、又は、ステップＳ１
０２が終了した場合、判別部１３３は、撮像装置１２０によって照射光の像Ｌが撮像され
たか否かを判定する（Ｓ１０３）。この判定は、例えば、座標処理部１３２による判定の
結果に基づいて行われる。
【００３８】
　ステップＳ１０３において照射光の像Ｌが撮像されたと判定された場合、判別部１３３
は、測定プローブ１００のワークＷまでの距離を撮像可能範囲内と判別する（Ｓ１０４）
。また、この判別結果として、ワークＷまでの距離が撮像可能範囲内であることを示す情
報を、記憶部１３５に送信して記憶させ、通知装置制御部１３４に送信し、像Ｌ´の座標
データと対応付けて演算装置３００に送信する。その後、判別処理を終了する。
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【００３９】
　ステップＳ１０３において照射光の像Ｌが撮像されたと判定されなかった場合、判別部
１３３は、記憶部１３５に記憶された判別結果を参照する（Ｓ１０５）。尚、記憶部１３
５に記憶されている判別結果は、測定開始から１回目の処理においては遠隔範囲であり、
２回目以降の処理においては、前回の処理における判別結果である。
【００４０】
　ステップＳ１０５において記憶部１３５に判別結果としてワークＷまでの距離が撮像可
能範囲内であることを示す情報が記憶されていた場合、判別部１３３は、更に、記憶部１
３５に記憶された近接点ＰＬの座標データを参照して、この座標データが撮像素子１２１
の撮像面の近接側に近いか、遠隔側に近いかを判定する（Ｓ１０６）。
【００４１】
　ステップＳ１０５において記憶部１３５に判別結果としてワークＷまでの距離が遠隔範
囲内であることを示す情報が記憶されていた場合、又は、ステップＳ１０６において近接
点ＰＬの座標データが撮像素子１２１の撮像面の遠隔側に近いと判定された場合、判別部
１３３は、測定プローブ１００のワークＷまでの距離を遠隔範囲（図８）内と判別する（
Ｓ１０７）。また、この判別結果として、ワークＷまでの距離が遠隔範囲内であることを
示す情報を、記憶部１３５に送信して記憶させ、通知装置制御部１３４に送信し、像Ｌ´
の座標データと対応付けて演算装置３００に送信する。その後、判別処理を終了する。
【００４２】
　ステップＳ１０５において記憶部１３５に判別結果としてワークＷまでの距離が近接範
囲内であることを示す情報が記憶されていた場合、又は、ステップＳ１０６において近接
点ＰＬの座標データが撮像素子１２１の撮像面の近接側に近いと判定された場合、判別部
１３３は、測定プローブ１００のワークＷまでの距離を遠隔範囲（図１０）内と判別する
（Ｓ１０８）。また、この判別結果として、ワークＷまでの距離が近接範囲内であること
を示す情報を、記憶部１３５に送信して記憶させ、通知装置制御部１３４に送信し、像Ｌ
´の座標データと対応付けて演算装置３００に送信する。その後、判別処理を終了する。
【００４３】
　通知装置制御部１３４は、図７に示す通り、判別部１３３から判別結果を受信し、これ
に基づいて通知装置１６０を制御する。
【００４４】
　例えば、判別結果として、ワークＷまでの距離が遠隔範囲内であることを示す情報を受
信した場合には、低消費電力な処理を行うことが好ましい。例えば、発光装置１６１（図
３）のＬＥＤを一定の周期で点滅させることが出来る。
【００４５】
　また、例えば判別結果として、ワークＷまでの距離が撮像可能範囲内であることを示す
情報を受信した場合には、種々の処理を行うことが考えられる。例えば、撮像素子１２１
の撮像面の近接側の端部から近接点ＰＬまでの距離に応じて、点滅の周期を調整すること
も出来るし、この距離に応じて発音装置を制御して、警告音を発生させることも出来る。
【００４６】
　また、例えば判別結果として、ワークＷまでの距離が近接範囲内であることを示す情報
を受信した場合には、測定者の注意を惹くことにより、ワークＷと測定プローブ１００と
が接触する恐れがある点を通知することが好ましい。例えば、発光装置１６１（図３）の
ＬＥＤを点滅させ、振動発生装置１６２によって測定プローブ１００の把持部１５０を振
動させ、図示しない発音装置によって警告音を発生させることが出来る。
【００４７】
　記憶部１３５は、座標処理部１３２において算出された近接点ＰＬの座標データ、及び
、判別部１３３による判別結果を記憶する。記憶部１３５に記憶される座標データ及び判
別結果は、座標処理及び判別処理に応じて随時更新される。尚、記憶部１３５は、直前の
データのみを記憶することも出来るし、例えばリングバッファ等の構成によって、それ以
前のデータも記憶することも出来る。
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【００４８】
　［効果］
　本実施形態に係る三次元測定装置は、ワークＷに、平面Ｓに沿った照射光を照射する照
射装置１１０と、ワークＷの表面に生成される照射光の像Ｌを、平面Ｓとは異なる位置か
ら撮像する撮像装置１２０と、を有する非接触式の測定プローブ１００を備える。
【００４９】
　上述の様に、この様な三次元測定装置においては、測定プローブ１００のワークＷまで
の距離が撮像可能範囲から外れてしまった場合に、この距離が撮像可能範囲よりも遠い遠
隔範囲内か、撮像可能範囲よりも近い近接範囲内か、を判別することが出来なかった。
【００５０】
　ここで、発明者による検討の結果、この様な三次元測定装置を使用して測定を行う場合
、操作の都合上、殆どの測定者が上記遠隔範囲又は上記観察可能範囲から測定を開始する
ことが分かった。
【００５１】
　そこで、本実施形態においては、照射光の照射が開始されたタイミングで、ワークＷと
測定プローブ１００との距離を上記遠隔範囲（図８）内と規定して記憶部１３５に記憶さ
せ、判別処理においてはこの記憶部１３５に記憶された情報を参照して上記距離の範囲の
判別を行い、記憶部１３５に記憶された判別結果を更新している。この様な方法によれば
、上記距離の範囲を継続的に監視することにより、測定プローブ１００のワークＷまでの
距離が撮像可能範囲から外れてしまった場合であっても、この距離が撮像可能範囲よりも
遠い遠隔範囲内か、撮像可能範囲よりも近い近接範囲内か、を判別することが可能である
。
【００５２】
　また、本実施形態に係る三次元測定装置においては、非接触式の測定プローブ１００に
接触式の測定プローブ４００が取り付けられており、この測定プローブ４００によってタ
ッチ測定や倣い測定を行うことが可能である。しかしながら、例えばワークＷの凹凸が大
きい場合等には、タッチ測定や倣い測定に際して非接触式の測定プローブ１００がワーク
Ｗに接触してしまう恐れがある。これを抑制すべく、接触式の測定プローブ４００を用い
た接触測定に際しても、制御装置１３０によって、非接触測定中と同様の制御を行うこと
が出来る。
【符号の説明】
【００５３】
１００…測定プローブ、１１０…照射装置、１２０…撮像装置、１３０…制御装置、１４
０…筐体、１５０…把持部、１６０…通知装置、２００…多関節アーム、３００…演算装
置、Ｗ…ワーク、Ｓ…平面、Ｌ…照射光の像、ＰＬ…近接点。
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