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【手続補正書】
【提出日】令和3年11月26日(2021.11.26)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　第１の方向に第１の幅を有し、かつ前記第１の方向に直交する第２の方向に第１の高さ
を有し、前記第１の幅が前記第１の高さより大きい照射領域を有するレーザ源と、
　負の屈折率を有し、前記レーザ源の前方に配置された円柱レンズであって、前記円柱レ
ンズが、前記円柱レンズのパワー軸が実質的に前記第１の方向に沿うように向けられ、前
記円柱レンズが、前記レーザ源によって照射されたレーザビームの前記照射領域を仮想幅
および仮想高さを有する仮想照射領域に変換するように構成され、前記仮想幅が前記第１
の幅より小さい、円柱レンズと、
　前記円柱レンズの下流に配置された回転対称レンズであって、前記回転対称レンズが前
記レーザビームをコリメートして、遠視野に向けて差し向けるように構成される、回転対
称レンズと、
　を備える、光学システム。
【請求項２】
　前記レーザ源、前記円柱レンズ、および前記回転対称レンズが、ライダーシステムで使
用される、請求項１に記載の光学システム。
【請求項３】
　前記レーザ源および前記円柱レンズが、前記レーザビームを走査するために、前記回転
対称レンズの焦点面において一緒に並進移動されるように構成される、請求項２に記載の
光学システム。
【請求項４】
　前記レーザ源と第２のレーザ源とがレーザアレイを形成するように、前記レーザ源の隣
に配置された第２のレーザ源と、
　前記第２のレーザ源の前方に配置され、前記第２のレーザ源によって照射された第２の
レーザビームの第２の照射領域を第２の仮想照射領域に変換するように構成された、第２
の円柱レンズであって、
　前記回転対称レンズが、前記第２のレーザビームをコリメートして、前記遠視野に向け
て差し向けるようにさらに構成される、第２の円柱レンズと、
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　をさらに備える、請求項２または３に記載の光学システム。
【請求項５】
　前記レーザ源が固体レーザ源を含む、請求項１乃至４に記載の光学システム。
【請求項６】
　前記円柱レンズが、前記レーザ源と単一のパッケージに一体化される、請求項２乃至５
に記載の光学システム。
【請求項７】
　三次元イメージングのためのライダーシステムであって、前記ライダーシステムが、
　複数のレーザパルスを照射するように構成されたレーザ源であって、前記レーザ源が、
第１の方向に第１の幅を有し、かつ前記第１の方向に直交する第２の方向に第１の高さを
有し、前記第１の幅が前記第１の高さより大きい照射領域を有する、レーザ源と、
　負の屈折率を有し、前記レーザ源の前方に配置された円柱レンズであって、前記円柱レ
ンズが、前記円柱レンズのパワー軸が実質的に前記第１の方向に沿うように向けられ、前
記円柱レンズが、前記照射領域を仮想幅および仮想高さを有する仮想照射領域に変換する
ように構成され、前記仮想幅が前記第１の幅より小さい、円柱レンズと、
　前記円柱レンズの下流に配置された照射レンズであって、前記照射レンズが、回転対称
であり、前記複数のレーザパルスをコリメートし、１つまたは複数の対象物に向けて差し
向けるように構成され、前記１つまたは複数の対象物が、前記複数のレーザパルスを反射
して、複数の戻りレーザパルスを生成する、照射レンズと、
　回転対称であり、前記複数の戻りレーザパルスのそれぞれを受光し、受光レンズの焦点
面で戻りビームスポットに集束させるように構成される受光レンズと、
　前記受光レンズの前記焦点面に配置された検出面を有し、前記複数の戻りレーザパルス
のそれぞれを受光および検出するように構成された検出器と、
　前記レーザ源および前記検出器に接続されたプロセッサであって、前記プロセッサが、
　　前記複数の戻りレーザパルスのそれぞれの飛行時間を判定し、
　　前記複数の戻りレーザパルスのそれぞれの前記判定された飛行時間に基づいて前記１
つまたは複数の対象物の三次元画像を構築する、
　ように構成される、プロセッサと、
　を備える、ライダーシステム。
【請求項８】
　前記レーザ源が、前記円柱レンズと共に、前記ライダーシステムの光軸に実質的に垂直
な少なくとも１つの方向に、複数の照射位置を通して並進移動されるように構成され、前
記複数のレーザパルスのそれぞれが、前記複数の照射位置のそれぞれ１つにおいて照射さ
れ、
　前記検出器が、前記受光レンズの前記焦点面における複数の検出位置を通して前記少な
くとも１つの方向に並進移動されるように構成され、前記複数の検出位置の各それぞれの
検出位置が、前記複数の照射位置のそれぞれの照射位置に対応し、前記レーザ源および前
記検出器が、互いに対して同期して並進移動される、請求項７に記載のライダーシステム
。
【請求項９】
　前記照射レンズが、前記照射レンズの光軸に実質的に垂直な少なくとも１つの方向に前
記レーザ源に対して並進移動されるように構成され、前記受光レンズが、前記少なくとも
１つの方向に前記検出器に対して並進移動されるように構成され、前記照射レンズおよび
前記受光レンズが、互いに同期して並進移動される、請求項７に記載のライダーシステム
。
【請求項１０】
　前記レーザ源および前記検出器が、前記ライダーシステムの光軸に実質的に垂直な少な
くとも第１の方向に同期して並進移動されるように構成され、前記照射レンズおよび前記
受光レンズが、前記ライダーシステムの前記光軸に実質的に垂直な少なくとも第２方向に
同期して並進移動されるように構成される、請求項７に記載のライダーシステム。
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【請求項１１】
　前記レーザ源および前記検出器のそれぞれが、２つの方向に並進移動されるように構成
される、またはリサージュパターンで並進移動されるように構成される、請求項８または
１０に記載のライダーシステム。
【請求項１２】
　前記照射レンズおよび前記受光レンズのそれぞれが、２つの方向に並進移動される、ま
たはリサージュパターンで並進移動される、請求項９または１０に記載のライダーシステ
ム。 
【請求項１３】
　前記円柱レンズが、前記レーザ源と単一のパッケージに一体化される、請求項７乃至１
２に記載のライダーシステム。
【請求項１４】
　三次元イメージングの方法であって、前記方法が、
　レーザ源および円柱レンズを一緒に並進移動させるステップであって、前記レーザ源が
、第１の高さを有し、かつ前記第１の高さより大きい第１の幅を有する照射領域を有し、
前記円柱レンズが、負の屈折率を有し、前記レーザ源の前方に配置され、前記円柱レンズ
が、前記円柱レンズのパワー軸が実質的に幅方向になるように向けられ、前記レーザ源が
、照射面内の複数の照射位置のそれぞれに並進移動される、ステップと、
　前記レーザ源を使用して、複数のレーザパルスを照射するステップであって、前記複数
のレーザパルスのそれぞれが、前記複数の照射位置のそれぞれ１つで照射される、ステッ
プと、
　照射レンズを使用して、前記複数のレーザパルスをコリメートし、１つまたは複数の対
象物に向けて差し向けるステップであって、前記１つまたは複数の対象物が、前記複数の
レーザパルスのそれぞれを反射して複数の戻りレーザパルスを生成する、ステップと、
　受光レンズを使用して、前記複数の戻りレーザパルスのそれぞれを受光し、検出面内の
複数の対応する検出位置に集束させる、ステップであって、各対応する検出位置がそれぞ
れの照射位置と共役である、ステップと、
　前記検出面内の前記複数の対応する検出位置のそれぞれに検出器を並進移動させるステ
ップと、
　前記検出器を使用して、前記複数の検出位置の各それぞれの検出位置における前記複数
の戻りレーザパルスの各それぞれの戻りレーザパルスを検出するステップと、
　プロセッサを使用して、前記複数の戻りレーザパルスのそれぞれの飛行時間を判定する
ステップと、
　前記プロセッサを使用して、前記複数の戻りレーザパルスのそれぞれの前記飛行時間に
基づいて、前記１つまたは複数の対象物の三次元画像を構築するステップと、
　を含む、三次元イメージングの方法。
【請求項１５】
　前記受光レンズおよび前記照射レンズが同じレンズを含む、請求項１４に記載の方法。
【請求項１６】
　前記円柱レンズが、前記レーザ源の前記照射領域を仮想幅および仮想高さを有する仮想
照射領域に変換するように構成され、前記仮想幅が、前記照射領域の前記第１の幅より小
さい、請求項１４に記載の方法。
【請求項１７】
　前記レーザ源および前記検出器が、前記照射レンズの光軸に実質的に垂直な少なくとも
第１の方向に並進移動される、請求項１４に記載の方法。
【請求項１８】
　前記照射レンズおよび前記受光レンズを、前記照射レンズの前記光軸に実質的に垂直な
少なくとも第２の方向に同期して並進移動させるステップをさらに含む、請求項１７に記
載の方法。
【請求項１９】
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　前記レーザ源および前記検出器のそれぞれが、二次元で並進移動される、またはリサー
ジュパターンで並進移動されるように構成される、請求項１４に記載の方法。
【請求項２０】
　前記円柱レンズが、前記レーザ源と単一のパッケージに一体化される、請求項１４乃至
１９に記載の方法。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００７６
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００７６】
　[0093]本発明の例示的な実施形態の上記説明は、例示および説明の目的で提示されたも
のである。本発明の例示的な実施形態の上記説明は、網羅的であることも本発明を記載さ
れた正確な形態に限定することも意図されておらず、上記の教示に照らして多くの修正お
よび変形が可能である。実施形態は、本発明の原理およびその実際的な用途を説明し、そ
れにより、当業者が、様々な実施形態において、また企図される特定の用途に適した様々
な改変形態で本発明を利用できるように選択および記載した。
（項目１）
　第１の方向に第１の幅を有し、かつ前記第１の方向に直交する第２の方向に第１の高さ
を有し、前記第１の幅が前記第１の高さより大きい照射領域を有するレーザ源と、
　負の屈折率を有し、前記レーザ源の前方に配置された円柱レンズであって、前記円柱レ
ンズが、前記円柱レンズのパワー軸が実質的に前記第１の方向に沿うように向けられ、前
記円柱レンズが、前記レーザ源によって照射されたレーザビームの前記照射領域を仮想幅
および仮想高さを有する仮想照射領域に変換するように構成され、前記仮想幅が前記第１
の幅より小さい、円柱レンズと、
　前記円柱レンズの下流に配置された回転対称レンズであって、前記回転対称レンズが前
記レーザビームをコリメートして、遠視野に向けて差し向けるように構成される、回転対
称レンズと、
　を備える、光学システム。
（項目２）
　前記レーザ源が固体レーザ源を含む、項目１に記載の光学システム。
（項目３）
　前記円柱レンズが、前記レーザ源と単一のパッケージに一体化される、項目２に記載の
光学システム。
（項目４）
　前記レーザ源、前記円柱レンズ、および前記回転対称レンズが、ライダーシステムで使
用される、項目１に記載の光学システム。
（項目５）
　前記レーザ源および前記円柱レンズが、前記レーザビームを走査するために、前記回転
対称レンズの焦点面において一緒に並進移動されるように構成される、項目４に記載の光
学システム。
（項目６）
　前記レーザ源と第２のレーザ源とがレーザアレイを形成するように、前記レーザ源の隣
に配置された第２のレーザ源と、
　前記第２のレーザ源の前方に配置され、前記第２のレーザ源によって照射された第２の
レーザビームの第２の照射領域を第２の仮想照射領域に変換するように構成された、第２
の円柱レンズであって、
　前記回転対称レンズが、前記第２のレーザビームをコリメートして、前記遠視野に向け
て差し向けるようにさらに構成される、第２の円柱レンズと、
　をさらに備える、項目４に記載の光学システム。
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（項目７）
　三次元イメージングのためのライダーシステムであって、前記ライダーシステムが、
　複数のレーザパルスを照射するように構成されたレーザ源であって、前記レーザ源が、
第１の方向に第１の幅を有し、かつ前記第１の方向に直交する第２の方向に第１の高さを
有し、前記第１の幅が前記第１の高さより大きい照射領域を有する、レーザ源と、
　負の屈折率を有し、前記レーザ源の前方に配置された円柱レンズであって、前記円柱レ
ンズが、前記円柱レンズのパワー軸が実質的に前記第１の方向に沿うように向けられ、前
記円柱レンズが、前記照射領域を仮想幅および仮想高さを有する仮想照射領域に変換する
ように構成され、前記仮想幅が前記第１の幅より小さい、円柱レンズと、
　前記円柱レンズの下流に配置された照射レンズであって、前記照射レンズが、回転対称
であり、前記複数のレーザパルスをコリメートし、１つまたは複数の対象物に向けて差し
向けるように構成され、前記１つまたは複数の対象物が、前記複数のレーザパルスを反射
して、複数の戻りレーザパルスを生成する、照射レンズと、
　回転対称であり、前記複数の戻りレーザパルスのそれぞれを受光し、受光レンズの焦点
面で戻りビームスポットに集束させるように構成される受光レンズと、
　前記受光レンズの前記焦点面に配置された検出面を有し、前記複数の戻りレーザパルス
のそれぞれを受光および検出するように構成された検出器と、
　前記レーザ源および前記検出器に接続されたプロセッサであって、前記プロセッサが、
　　前記複数の戻りレーザパルスのそれぞれの飛行時間を判定し、
　　前記複数の戻りレーザパルスのそれぞれの前記判定された飛行時間に基づいて前記１
つまたは複数の対象物の三次元画像を構築する、
　ように構成される、プロセッサと、
　を備える、ライダーシステム。
（項目８）
　前記円柱レンズが、前記レーザ源と単一のパッケージに一体化される、項目７に記載の
ライダーシステム。
（項目９）
　前記レーザ源が、前記円柱レンズと共に、前記ライダーシステムの光軸に実質的に垂直
な少なくとも１つの方向に、複数の照射位置を通して並進移動されるように構成され、前
記複数のレーザパルスのそれぞれが、前記複数の照射位置のそれぞれ１つにおいて照射さ
れ、
　前記検出器が、前記受光レンズの前記焦点面における複数の検出位置を通して前記少な
くとも１つの方向に並進移動されるように構成され、前記複数の検出位置の各それぞれの
検出位置が、前記複数の照射位置のそれぞれの照射位置に対応し、前記レーザ源および前
記検出器が、互いに対して同期して並進移動される、項目７に記載のライダーシステム。
（項目１０）
　前記レーザ源および前記検出器のそれぞれが、２つの方向に並進移動されるように構成
される、項目９に記載のライダーシステム。
（項目１１）
　前記レーザ源および前記検出器のそれぞれが、リサージュパターンで並進移動されるよ
うに構成される、項目１０に記載のライダーシステム。
（項目１２）
　前記照射レンズが、前記照射レンズの光軸に実質的に垂直な少なくとも１つの方向に前
記レーザ源に対して並進移動されるように構成され、前記受光レンズが、前記少なくとも
１つの方向に前記検出器に対して並進移動されるように構成され、前記照射レンズおよび
前記受光レンズが、互いに同期して並進移動される、項目７に記載のライダーシステム。
（項目１３）
　前記照射レンズおよび前記受光レンズのそれぞれが、２つの方向に並進移動される、項
目１２に記載のライダーシステム。
（項目１４）
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　前記照射レンズおよび前記受光レンズのそれぞれが、リサージュパターンで並進移動さ
れる、項目１３に記載のライダーシステム。
（項目１５）
　前記レーザ源および前記検出器が、前記ライダーシステムの光軸に実質的に垂直な少な
くとも第１の方向に同期して並進移動されるように構成され、前記照射レンズおよび前記
受光レンズが、前記ライダーシステムの前記光軸に実質的に垂直な少なくとも第２方向に
同期して並進移動されるように構成される、項目７に記載のライダーシステム。
（項目１６）
　三次元イメージングの方法であって、前記方法が、
　レーザ源および円柱レンズを一緒に並進移動させるステップであって、前記レーザ源が
、第１の高さを有し、かつ前記第１の高さより大きい第１の幅を有する照射領域を有し、
前記円柱レンズが、負の屈折率を有し、前記レーザ源の前方に配置され、前記円柱レンズ
が、前記円柱レンズのパワー軸が実質的に幅方向になるように向けられ、前記レーザ源が
、照射面内の複数の照射位置のそれぞれに並進移動される、ステップと、
　前記レーザ源を使用して、複数のレーザパルスを照射するステップであって、前記複数
のレーザパルスのそれぞれが、前記複数の照射位置のそれぞれ１つで照射される、ステッ
プと、
　照射レンズを使用して、前記複数のレーザパルスをコリメートし、１つまたは複数の対
象物に向けて差し向けるステップであって、前記１つまたは複数の対象物が、前記複数の
レーザパルスのそれぞれを反射して複数の戻りレーザパルスを生成する、ステップと、
　受光レンズを使用して、前記複数の戻りレーザパルスのそれぞれを受光し、検出面内の
複数の対応する検出位置に集束させる、ステップであって、各対応する検出位置がそれぞ
れの照射位置と共役である、ステップと、
　前記検出面内の前記複数の対応する検出位置のそれぞれに検出器を並進移動させるステ
ップと、
　前記検出器を使用して、前記複数の検出位置の各それぞれの検出位置における前記複数
の戻りレーザパルスの各それぞれの戻りレーザパルスを検出するステップと、
　プロセッサを使用して、前記複数の戻りレーザパルスのそれぞれの飛行時間を判定する
ステップと、
　前記プロセッサを使用して、前記複数の戻りレーザパルスのそれぞれの前記飛行時間に
基づいて、前記１つまたは複数の対象物の三次元画像を構築するステップと、
　を含む、三次元イメージングの方法。
（項目１７）
　前記受光レンズおよび前記照射レンズが同じレンズを含む、項目１６に記載の方法。
（項目１８）
　前記円柱レンズが、前記レーザ源の前記照射領域を仮想幅および仮想高さを有する仮想
照射領域に変換するように構成され、前記仮想幅が、前記照射領域の前記第１の幅より小
さい、項目１６に記載の方法。
（項目１９）
　前記レーザ源および前記検出器が、前記照射レンズの光軸に実質的に垂直な少なくとも
第１の方向に並進移動される、項目１６に記載の方法。
（項目２０）
　前記照射レンズおよび前記受光レンズを、前記照射レンズの前記光軸に実質的に垂直な
少なくとも第２の方向に同期して並進移動させるステップをさらに含む、項目１９に記載
の方法。
（項目２１）
　前記レーザ源および前記検出器のそれぞれが、二次元で並進移動される、項目１６に記
載の方法。
（項目２２）
　前記レーザ源および前記検出器のそれぞれが、リサージュパターンで並進移動されるよ
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うに構成される、項目２１に記載の方法。
（項目２３）
　前記円柱レンズが、前記レーザ源と単一のパッケージに一体化される、項目１６に記載
の方法。
（項目２４）
　三次元イメージングのためのライダーシステムであって、前記ライダーシステムが、
　電磁信号を運ぶレーザビームを照射するように構成されたレーザ源と、
　前記レーザビームをコリメートして、前記レーザビームの視野内の１つまたは複数の対
象物に向かって差し向けるように構成された照射レンズであって、前記１つまたは複数の
対象物が、前記レーザビームを反射して戻りレーザビームを生成する、照射レンズと、
　前記戻りレーザビームを受光して、前記受光レンズの焦点面における戻りビームスポッ
トに集束させるように構成された受光レンズと、
　前記受光レンズの前記焦点面にアレイとして配置された複数の光センサを備える検出器
であって、各それぞれの光センサが、それぞれの感知領域を有し、前記レーザビームの前
記視野のそれぞれのセクションに対応する前記戻りレーザビームのそれぞれの部分を受光
および検出するように構成される、検出器と、
　前記レーザ源および前記検出器に接続されたプロセッサであって、前記プロセッサが、
　　前記検出器の前記それぞれの光センサで検出された前記戻りレーザビームの各それぞ
れの部分のそれぞれの飛行時間を判定し、
　　前記戻りレーザビームの各それぞれの部分の前記それぞれの飛行時間に基づいて前記
１つまたは複数の対象物の三次元画像を構築する、
　ように構成される、プロセッサと、
　を備える、ライダーシステム。
（項目２５）
　前記複数の光センサが、前記複数の光センサの全感知領域が前記戻りビームスポットに
実質的に一致するように配置される、項目２４に記載のライダーシステム。
（項目２６）
　前記複数の光センサが、一次元または二次元のアレイとして配置される、項目２４に記
載のライダーシステム。
（項目２７）
　前記複数の光センサが２つの光センサを含む、項目２６に記載のライダーシステム。
（項目２８）
　前記照射レンズおよび前記受光レンズが同じレンズを含む、項目２４に記載のライダー
システム。
（項目２９）
　第２の視野をカバーするために、前記レーザ源によって照射された前記レーザビームを
走査するための走査機構をさらに備える、項目２４に記載のライダーシステム。
（項目３０）
　前記走査機構が回転フレームを備え、前記レーザ源、前記照射レンズ、前記受光レンズ
、および前記検出器が、前記回転フレームに取り付けられる、項目２９に記載のライダー
システム。
（項目３１）
　前記走査機構が、前記レーザビームを反射するように構成された回転ミラーまたは微小
電気機械システム（ＭＥＭＳ）ミラーを備える、項目２９に記載のライダーシステム。
（項目３２）
　前記走査機構が、前記ライダーシステムの光軸に実質的に垂直な平面内で前記照射レン
ズおよび前記受光レンズを同期して並進移動させるように構成される、項目２９に記載の
ライダーシステム。
（項目３３）
　前記走査機構が、
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　前記ライダーシステムの光軸に実質的に垂直な平面内で前記照射レンズに対して前記レ
ーザ源を並進移動させ、
　前記レーザ源の前記並進移動と同期して、前記平面内で前記受光レンズに対して前記検
出器を並進移動させる、
　ように構成される、項目２９に記載のライダーシステム。
（項目３４）
　前記走査機構が、
　前記ライダーシステムの光軸に実質的に垂直な平面内の少なくとも第１の方向に前記レ
ーザ源および前記検出器を同期して並進移動させ、
　前記照射レンズおよび前記受光レンズを前記平面内で少なくとも第２の方向に同期して
並進移動させる、
　ように構成される、項目２９に記載のライダーシステム。
（項目３５）
　前記レーザビームが、レーザパルスまたは周波数変調連続波（ＦＭＣＷ）を含む、項目
２４に記載のライダーシステム。
（項目３６）
　三次元イメージングの方法であって、前記方法が、
　レーザ源を使用して、レーザパルスを照射するステップと、
　照射レンズを使用して、前記レーザパルスをコリメートし、前記レーザパルスの視野内
の１つまたは複数の対象物に向けて差し向けるステップであって、前記１つまたは複数の
対象物が、前記レーザパルスを反射して戻りレーザパルスを生成する、ステップと、
　受光レンズを使用して、前記戻りレーザパルスを受光し、前記受光レンズの焦点面で戻
りビームスポットに集束させるステップと、
　前記受光レンズの前記焦点面にアレイとして配置された複数の光センサを備える検出器
を使用して、各それぞれの光センサで受信された前記戻りレーザパルスのそれぞれの部分
を検出するステップであって、前記戻りレーザパルスの前記それぞれの部分が、前記レー
ザパルスの前記視野のそれぞれのセクションに対応する、ステップと、
　前記レーザ源および前記検出器に接続されたプロセッサを使用して、前記戻りレーザパ
ルスの各それぞれの部分の飛行時間を判定するステップと、
　前記プロセッサを使用して、前記戻りレーザパルスの各それぞれの部分の前記飛行時間
に基づいて、前記１つまたは複数の対象物の三次元画像を構築するステップと、
　を含む、方法。
（項目３７）
　各それぞれの光センサが、前記戻りレーザパルスの前記それぞれの部分を受光するため
のそれぞれの感知領域を有し、前記複数の光センサが、前記複数の光センサの全感知領域
が前記戻りビームスポットに実質的に一致するように配置される、項目３６に記載の方法
。
（項目３８）
　前記戻りビームスポットが、第１の検出器方向に幅を有し、かつ前記第１の検出器方向
に直交する第２の検出器方向に高さを有し、前記高さが前記幅とは異なる、項目３７に記
載の方法。
（項目３９）
　前記複数の光センサが、一次元または二次元のアレイとして配置される、項目３６に記
載の方法。
（項目４０）
　前記照射レンズの光軸に実質的に垂直な少なくとも第１の方向に沿って複数の照射位置
を通して前記レーザ源を並進移動させるステップと、
　少なくとも前記第１の方向に沿って複数の検出位置を通して前記検出器を並進移動させ
るステップであって、前記複数の検出位置の各それぞれの検出位置が、前記複数の照射位
置のそれぞれの照射位置に対応し、前記レーザ源および前記検出器が、互いに対して同期
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して並進移動される、ステップと、
　をさらに含む、項目３６に記載の方法。
（項目４１）
　前記レーザ源および前記検出器のそれぞれが、２つの方向に沿って並進移動される、項
目３６に記載の方法。
（項目４２）
　前記照射レンズの光軸に実質的に垂直な少なくとも第１の方向に沿って前記レーザ源に
対して前記照射レンズを並進移動させるステップと、
　少なくとも前記第１の方向に沿って前記検出器に対して前記受光レンズを並進移動させ
るステップであって、前記照射レンズおよび前記受光レンズが、互いに対して同期して並
進移動される、ステップと、
　をさらに含む、項目３６に記載の方法。
（項目４３）
　前記照射レンズおよび前記受光レンズのそれぞれが２つの方向に沿って並進移動される
、項目４２に記載の方法。
（項目４４）
　前記レーザ源および前記検出器を、前記照射レンズの光軸に実質的に垂直な少なくとも
第１の方向に同期して並進移動させるステップと、
　前記照射レンズおよび前記受光レンズを、前記照射レンズの前記光軸に実質的に垂直な
少なくとも第２の方向に同期して並進移動させるステップと、
　をさらに含む、項目３６に記載の方法。
（項目４５）
　三次元イメージングのためのライダーシステムであって、前記ライダーシステムが、
　電磁信号を運ぶレーザビームを照射するように構成されたレーザ源と、
　前記レーザビームをコリメートして、前記レーザビームの視野内の１つまたは複数の対
象物に向かって差し向けるように構成されたレンズであって、前記１つまたは複数の対象
物が、前記レーザビームを反射して戻りレーザビームを生成し、前記レンズが、前記戻り
レーザビームを受光して、前記レンズの焦点面における戻りビームスポットに集束させる
ようにさらに構成される、レンズと、
　前記レンズの前記焦点面にアレイとして配置された複数の光センサを備える検出器であ
って、各それぞれの光センサが、それぞれの感知領域を有し、前記レーザビームの前記視
野のそれぞれのセクションに対応する前記戻りレーザビームのそれぞれの部分を受光およ
び検出するように構成される、検出器と、
　前記レーザ源および前記検出器に接続されたプロセッサであって、前記プロセッサが、
　　前記検出器の前記それぞれの光センサで検出された前記戻りレーザビームの各それぞ
れの部分のそれぞれの飛行時間を判定し、
　　前記戻りレーザビームの各それぞれの部分の前記それぞれの飛行時間に基づいて前記
１つまたは複数の対象物の三次元画像を構築する、
　ように構成される、プロセッサと、
　を備える、ライダーシステム。
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