num_rotate_data.xls

ターゲットと紙の回転に対するデータである。
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回転軸は図1のように設定した。

　ターゲットを90度回転させた状態から、徐々にカメラに正対するように回転させていき、認識可能となった角度を記録する。これを40cmから20cmおきに調査したデータをrotate_data.xlsにまとめた。

　シート名で、CWは時計回りで正対させていった場合のデータであり、CCWは時計回りで正対させていった場合のデータである。

図1 回転軸

num_size_data.xls, num_resolution_data.xls

ターゲットの大きさと認識可能な最大距離に対するデータである。

このときに用いた数字ターゲットは認識が最も困難であると考えられる「2」である。
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実験方法は、数字の縦横比を固定した状態で、縦の長さを5cmから13cmまで1cmずつ変化させていき、確実に認識できる範囲を調査した。

　図2における幅が5ピクセル以下の時に2、6、9の識別が困難となるため、この幅が5ピクセルとなるときの距離を認識可能な最大距離と定義した。

この定義のもと、解像度と認識可能な距離の関係について調査したものをnum_resolution_data.xlsとして示す。

図2 幅の測定箇所

num_line_data.xls

　ピクセル値と距離の逆数に関するデータである。
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　このときに用いた数字ターゲットも「2」とした。

　実験方法は、縦9cm、横6cmの小さめのターゲットを用い、ラインの幅を18mm、12mm、6mmとして距離と、カメラに表示されている画像のピクセル数の関係について調査した。

　調査する際はカメラに近いところのデータを細かく調べるようにした。測定した距離の詳細についてはline_data.xls内を参照。


図3 ピクセルの測定箇所

幅を測定
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