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Abstract: We describe image detection of trees by lidar for the evaluation of plants

health status and vegetation二An elastic lidar and a fluorescence lidar were used for血is

purpose. A gated image intensified CCD camera made it possible to detect the weak light

signal which was scattered or emitted by trees irradiated by a Q-switched SH YAG laser

as an image. Distribution maps of trees were reproduced from images obtained by血e

elastic lidar with a 1.5m range resolution over 1km. Also, in-situ fluorescence im喝es of

intact and living申ee leaves were clearly shown with the same range resolution.

1.はじめ寸こ∴

生物圏構成要素の一部と~しての植物は､種々の化学および物理反応を通じて地球環境に
大きな影響を及ぼしてノいる｡また植物生成物は人類社会構成の基盤ともなっている｡しか

しながらその重要性の割に笹植物隼育状況や健康状態､植生などを含む植物環境の､光

を馴亘アクテーf.7遠隔的軒臥･轟価診断手法の試みはあまり多くないように思われるO
本報告やはらの′よ,うな目的た応用可能なライダー画像計測として､弾性散乱ライダーによ
る植生分布画像計測結果および蛍光ライダーによる樹木生葉からの蛍光画像計測の実験結

異について述べる｡

2.実験構成.

Fig. 1に実験構成図を示すと三つのライダ

ーとも同じ碍成をとっている.送信光源は

QスイッチYAやレザ(5号2nmT IOmJ､
10ns､ 1甲≠)や使用した.ヤーザビ⊥ムは
ある領域<r>画像取得と∨?う目的からIOOmrad.

の広申すを潜って大束中七出射ざれた｡こ

の条件で∴シスアキより8m離れた地点でア
イセーフの条件を満足する｡受信系には最

高5nsのゲ'+i磯節およびイメ⊥ジインテン
シフ享一ィヤー付きのCCDカメラを用いた｡
ゲート位置の時間的タイミングは10ns毎に変

化させるとが可能で､これにより距離分･解

舵(最高1.5m)を有した画像計測が可能で

ある｡集光レンズは直径20mmで､弾性散乱
計測の際には532nmの干渉フィルタ-を､樹

木(莱)からの蛍光計測の際には色ガラ

スフィルター数枚を順次入れ替えながら実験
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Fig. 1 Experimental setup.



を行った｡画像はレ-ザ1パルス毎にビデオ
テープに録画された｡

3.実験結果
_豊二=王　聾性散乱ティ_ダ_Tに阜_ろ植生分布塑

像竪塑

弾性散乱ライダーでは､レ-ザ照射された

樹木や山などの自然地形からの散乱信号を画

像検出した｡距離分解能1.5m (ゲート時間

10ns)でレ-ザ1パルス毎に得られ牢画像を
再合成して､ 1km以上の距離に渡鳥樹木植生
分布図を作成したo短時間ゲートの効果とし

て日中の観測も可能であった｡

3-2　蛍光ライダーによる樹木生葉蛍光画

像敢卿

植物生葉はレ-ザ照射に伴い特有の蛍光を

放出することが知られている1)｡今回の蛍光

ライダーの実験では､葉内クロロフィルから

の蛍光(650nm以上の波長)を計測した｡

Fig.2に結果を示すo距離分解能は15m (ゲー
ト時間100ns)で8枚の画像を重ね合わせたも

の(レ-ザ8パルスの積算に対応)である.
75m､ 90m､ 120mの距離に対応する樹木は見

られなかった　(c)の画像より､樹木の枝

や幹は蛍光を発していないことが解.i｡さら
に距離分解能1.5mでレ-ザ1パルス毎の蛍光

画像も得られており､このことは樹木生業の
蛍光寿命は10ns以下であることを示唆してい

る｡

4.考察とまとめ

いずれの実験においても植生に関する画像

が鮮明に示され､ライダー型の光アクティブ

遠隔画像計測の植物環境評価-の可能性が示

された｡今後は植生の違いや環境ストレスな
どの植物健康診断等-､本ライダー画像計測

技術の適応を考えていきたい｡また､ライダ
ー画像計測や植物情報抽出に適した処理アル

ゴリズムなども検討していきたい｡
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Fig. 2 Range resolved fluorescence

images of intact leaves,

(a) range at 60m, (b) 105m, and

(c) 135m.


