
 

 

木質資源を活用した音響機器の開発 

 
 

１．目的  
近年，県内のものづくり企業において，木質資源

を用いたスピーカなどの音響機器の開発，製造が行

われている．しかし，現状の開発品においては，客

観的指標に基づく検証が行われていない．付加価値

の高い音響機器の開発を精度良く，計画的に行うた

めに，計測データに基づいた開発が必要である． 

本研究では，木質資源を活かし，付加価値の高い

音響機器を開発に繋げることを目的として，スピー

カの筐体（エンクロージャ）を対象とし，木材の材

質の違いが心理音響パラメータに及ぼす影響につい

て定量的な評価を行った． 
 

２．方法と結果 
本研究で対象とするスピーカのエンクロージャは， 

一般的に木材を原材料とされていることが多く，音

質を決定づける重要なパーツである．そこで，エン

クロージャの木材の材質が人の音の印象に与える影

響を定量的に把握するため，音楽信号を入力した際

の心理音響パラメータを比較した．評価で用いる材

質は，MDF（市販品），スギ，ヒノキ，マホガニーと

の計 4 種類とした．図 1 に試作品（スギ製）を示す．

なお，MDF 製のエンクロージャは，バスレフ型の市

販品（Fostex 製 BK165WK2）とした．試作品の寸法

は，市販品と同一とし，スピーカユニット（Fostex 製

FF165WK）を組み込んだ． 
また，スピーカの正面だけでなく，側方と後方か

らの音の放射量を把握するため，設置角は水平角の

3 水準（0°（スピーカ正面），90°（側方），180°
（後方））とした.スピーカに入力する音楽信号の種

類は 2 水準（ピアノ演奏，ドラム演奏）とした． 

結果の一例として，図 2 に，ピアノ演奏における

ラウドネス（音の大きさ）のトータル値の結果を示

す．全ての材質において，水平角が大きいほど，ラ

ウドネスは小さくなった．次に，図 3 にスペクトル

重心（音の明るさ）の結果を示す．スペクトル重心

は，1/3 オクターブバンド分析から算出した相対値で

ある．MDF とマホガニーの間のスペクトル重心に関

して，0°（正面）の場合，差異は小さかったが，180°
（後面）の場合，差異は大きかった．これより，エ

ンクロージャの設置角によっては，木材の材質の間

において差異が生じることがわかる．その他の心理

音響パラメータについても評価した結果，エンクロ

ージャの設置角，音楽の種類の組み合わせによって

は，木材の材質の間において差異が見られた． 

 
 
 
 

 
 
 
 

 
図１．試作品 

 

図２．ラウドネスの結果  

  

図３．スペクトル重心の結果 

 
３．まとめ 

本研究では，木質資源を活かし，高付加価値の音

響機器を開発に繋げることを目的として，スピーカ

のエンクロージャを対象とし，木材の材質の違いが

心理音響パラメータに及ぼす影響について評価を行

った．その結果，エンクロージャの設置角，音楽の

種類によっては，木材の材質の間において心理音響

パラメータに差異が見られた．今後，研究の成果を

県内企業に技術移転を行っていく予定である． 
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レーザスキャナによる自律走行搬送ロボットの機能性向上に関する研究 

 
 

１．目的 
近赤外線レーザ光を照射して，その反射光の情報をも

とに対象物までの距離や対象物の形などを計測する技術

をLiDAR（Light Detection And Ranging）という． 
本研究は，LiDAR を用いた搬送型ロボットなどの移

動機器における周囲情報収集について研究を実施した．  
 
２．内容 
本研究では，3D LiDAR に北陽電機製のYVT-35LX シ

リーズを使用している． YVT-35L シリーズは，905nm
のレーザ光により半球状のフィールドをスキャンし，TOF
による対象物との距離計測を行い，測定値を外部へ出力

する．ユーザーは出力されたデータをもとに，3 次元座

標に変換するなどして，周囲情報として認識する．レー

ザは垂直走査40°の正弦波軌道で出力し,これを1ライン

（5.83°）として，36 ラインのスキャンを行い，水平方

向 210°の方位を計測する．なお 36 ラインを 1 フィール

ドとし，1 ラインには最大 74 スポットのポイントを計

測する．基本原理を図 1 に示す． 
1 フィールドのみでは，情報量が少ないため，認識精

度が低下する．そのため，ピッチ角をずらして，最大

20 倍の水平フィールド計測と，スポット位置の遅延に

より，最大 10 倍の垂直フィールド計測を行うインター

レース機能がある．インターレース特性の原理を図 2 に

示す．なおインターレースを行わない場合のレートは，

20fps である．  
計測データと実際の周囲情報との比較検証を行う必要

があるため，本年度はデータの見える化を行うデータ解

析用アプリ開発を実施した．開発したアプリにより表示

された 3D 画面と実際の周囲写真を図 3 に示す． 
空中の電線までも可視化できており，センサ精度は極

めて高いことがわかる．しかしながら，測定のインター

レースは水平 10，垂直 10 の比較的精度の高い設定であ

るため，スポット数も多く，周囲環境の認識精度は高く

なるが，フレームレートが 0.2fps と小さすぎることから,
走行に影響する可能性が高い． 
 

３．まとめ 
予備試験において、データの可視化が確認できた．こ

れによりインターレース設定と解像度の影響など，３D 

LiDARの特性による課題は，ある程度明らかとなった．

今後，搬送ロボットに必要となるデータの抽出方法やデ

ータを用いた自己動作判断などの処理方法の検討を実施

する．なお，小型かつ比較的安価な TOF 方式の側域セ

ンサの性能評価も合わせて実施する．  

 
図１．レーザ照射の基本構成 

 
図２．インターレース特性 

 

   

 

図３．実際の状況と開発アプリの３D 画面 
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