
ISP7001-1YG26A Printed in Japan.   

法人のお客様向け
ソニー ウェブサイト

2026.6
カタログ記載内容2026年6月現在

＊「ソニー」および「SONY」、ならびに本書で使用される商品名、サービス名およびロゴマークは、ソニーグループ�
株式会社またはその関連会社の登録商標または商標です。その他の商品名、サービス名、会社名またはロゴマークは、
各社の商標、登録商標もしくは商号です。� ©2026 Sony Corporation

仕様および外観は、改良のため予告なく変更されることがありますのであらかじめご了承ください。

一般仕様
FOV HFOV 35.5±2° 、VFOV 28.2±2°
距離分解能 0.25 mm
最大測距点数 576 点
光源素子 8x24pix VCSEL laser diodes
光源波長 940 ± 6 nm

最大測距距離
屋内40 m(背景光照度1,000 lx 以下)  ※2
屋外30 m(背景光照度40,000 lx以下)  ※3

IMU 内蔵

測距レンジ 測距可能距離範囲 測距点数［H×V］ 最大フレームレート
20M 0.3～20m 24×24 30 fps
30MSTD 0.3～30m 24×24 30 fps
30M15F 0.3～30m 24×24 15 fps
30M30F 0.3～30m 24×12 30 fps
40M 0.3～40m 24×24 15 fps

インターフェース・電源
インターフェース USB3.2 Gen1、USB2.0、UART、Trigger IN/OUT、TS CLK/PRESET
IO Standard Non-Isolated 3.3 V（UART、Trigger、TS）
電源 USB TYPE-C 5 Vまたは8ピン JST GHコネクター 12~24 V
消費電力 最大2.5W

外部コネクター
USB TYPE-C UFP（ホスト接続用）  、USB TYPE-C DFP（内蔵HUBデバイス用）
8ピン JST GHコネクター

8ピン JST GHコネクターアサイメント
ピン No. 名称 入出力 機能
1 GND - グランド
2 VCC 入力 外部電源
3 Trigger In 入力 測距開始トリガーパルス
4 Trigger Out 出力 測距パルス
5 UART TX 出力 UART送信
6 UART RX 入力 UART受信
7 TS Clk 入力 TimeStamp 歩進パルス
8 TS Preset 入力 TimeStamp 値設定パルス

動作環境
性能保証温度 0～+40 ℃ ※7
動作温度 -5～+45 ℃
保存温度 -30～+60 ℃
動作湿度 20～80％（結露無き事）
保存湿度 20～80％（結露無き事）
耐振動性 10～500 Hz 3 方向（XYZ）  、各１H
耐衝撃性 200 G 7〜8 ms

動作確認環境

Windows11 64 bit
Ubuntu 24.04
Jetson Orin AGX Jetpack 6.2.1
Raspberry Pi OS 1 Oct 2025（64/32 bit）

筐体
外形寸法（幅×高さ×奥行） 29×29×31 mm（突起部除く）
質量 約46 g
出力データフォーマット
デプスデータ Point Cloud または Point Cloud Z Axis only
Intensity Image UVC YUY2
規格等
レーザークラス Class 1 製品　Eye Safety Class 1 IEC/EN 60825-1:2014（Ed.3）
EMC 規格 EN55035 ClassA、FCC ClassA

測距距離［m］ 屋内での確度（Accuracy）  ［mm］
20M 30M STD 30M 15F 30M 30F 40M

0.5 +30/-80 +50/-150 +50/-150 +50/-150 +70/-230
1 +30/-30 +10/-150 +10/-150 +10/-150 +25/-230
2 +10/-60 +10/-150 +20/-100 +20/-100 +40/-140
5 +10/-25 +20/-30 +20/-40 +20/-40 +45/-55
10 +10/-25 +20/-30 +20/-40 +20/-40 +45/-55
15 +10/-25 +20/-40 +20/-40 +20/-40 +60/-55
20 +10/-25 +20/-40 +20/-40 +20/-40 +60/-55
25 - +20/-40 +20/-40 +20/-40 +60/-55
30 - +20/-40 +20/-40 +20/-40 +60/-55
35 - - - - +60/-55
40 - - - - +60/-55

測距距離［m］ 屋内での精度（Precision）  ［mm］
20M 30M STD 30M 15F 30M 30F 40M

0.5 4 4 4 4 4
1 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5
2 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5
5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5
10 5 5 5 5 5
15 7.5 7.5 7.5 7.5 7.5
20 10 10 10 10 10
25 - 12.5 12.5 12.5 12.5
30 - 15 15 15 15
35 - - - - 17.5
40 - - - - 20

測距距離［m］ 屋外での確度（Accuracy）  ［mm］
20M 30M STD 30M 15F 30M 30F 40M

0.5 +35/-120 +25/-170 +25/-170 +25/-170 +60/-230
1 +35/-120 +25/-170 +25/-170 +25/-170 +60/-230
2 +35/-100 +25/-170 +25/-170 +25/-170 +30/-230
5 +35/-70 +30/-100 +30/-100 +30/-100 +50/-120
10 +35/-70 +30/-100 +30/-100 +30/-100 +50/-120
15 +45/-70※ 8 +30/-110 +100/-110 +100/-110 +120/-120
20 +45/-70※ 8 +30/-110※ 8 +100/-110 +100/-110 +120/-120
25 - +30/-110※ 8 +100/-110※ 8 +100/-110※ 8 +120/-120 ※ 8
30 - - +100/-110※ 8 +100/-110※ 8 +120/-120 ※ 8

測距距離［m］ 屋外での精度（Precision）  ［mm］
20M 30M STD 30M 15F 30M 30F 40M

0.5 25 10 10 10 15
1 10 10 10 10 20
2 10 10 10 10 20
5 10 12.5 10 10 20
10 20 25 20 20 40
15 30※ 8 37.5 30 30 60
20 40※8 50※ 8 40 40 80
25 - 62.5※ 8 50※ 8 50※ 8 100※ 8
30 - - 60※ 8 60※ 8 120※ 8

※ 1 屋外晴天下で 10 m 以上の測距レンジを持つ3D LiDARとして (モジュールを除く)。2025 年 4月時点、ソニー調べ。
※ 2 測距レンジ「40M」使用時、 赤外線反射率 50%、本体正面中央 （ 中心点）の場合。※ 3 測距レンジ 「30M 15F」 使
用時、赤外線反射率 50%、本体正面中央（中心点）の場合。※ 4 入射した 1つの光子（フォトン）から、雪崩（アバランシェ）
のように電子を増幅させる「アバランシェ増倍」を利用することで高感度を実現する電子素子（ダイオード）。※ 5 突起部
除く。※ 6 USB1 ポートあたり最大 3 台まで拡張可能。 ※ 7 ただしセンサ温度 70 ℃以下である事。※ 8 赤外線反射率
50%/80% 時の性能。

主な仕様 測距性能  (Accuracy・Precision）
測距性能は、Accuracy（確度）とPrecision（精度）の2つの指標で表現されます。
Accuracy（確度）：測距対象を固定して同じ対象を複数回測距した際、得られた値の平均値と真値のmm単位の誤差を示します。
Precision（精度）：測距対象を固定して同じ対象を複数回測距した際、得られた値のmm単位のばらつき（σ）の大きさを示します。
性能測定に使用する被写体は、赤外線（940 nm）の反射率が10/50/80%の平板を使用しています。平板に対して、本機を正対さ
せて画面中央部の測距点に対して測定を行ったものです。
屋内は背景光照度 1,000 lx以下の環境、屋外は背景光照度40,000 lx以下の環境で測距した場合の結果です。ただし、被写体で�
反射した背景光が、全反射で本機に入ってきていない条件です。

【ご注意】
•	SPADセンサーは高感度のため、近距離に高反射率の対象物がある場合、戻り光過多によるオーバーフローが発生し、�
測距性能が低下する場合があります。
•	外乱光が強い場合は、測距性能が低下する場合があります。

外形寸法図

単位：mm
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LiDAR デプスセンサー

 
 

※1 屋外晴天下で 10 m 以上の測距レンジを持つ3D LiDARとして(モジュールを除く) 。2025 年 4 月時点、ソニー調べ。

29mm

29mmAS-DT1
LiDAR デプスセンサー

高い測距性能と世界最小・最軽量※1の筐体を両立した
ロボットやドローンへの搭載が可能な LiDAR デプスセンサー。
計測精度や距離分解能、測距レンジに高い性能を発揮する「Direct Time of Flight 方式」を採用

リアルタイム性が高い
安定した測距性能

小型・軽量かつ堅牢な筐体で
デイジーチェーンによる高い拡張性屋外でも可能な長距離測距



測距データを点群データ表示させた例（イメージ画像）Point Cloud

本機は、人や什器といったさまざまな対象物が想定される店舗などの環境において、高精度に距離を測定することが可能です。

飲食店の配膳ロボットや倉庫の自律走行搬送ロボット、点検や調査で活用されるドローンといった

さまざまな機器に組み込むことで、活用の範囲が広がります。

より高精度な物体検知や自律移動を実現し、
ロボットやドローン等を活用した業務自動化に貢献します。

自律移動ロボット/AMR 点検ドローン
アプリケーション

AS-DT1LiDAR デプスセンサー

Far Near

屋外でも可能な長距離測距
小型・軽量かつ堅牢な筐体で

デイジーチェーンによる高い拡張性リアルタイム性が高い安定した測距性能

対象物

対象物

時間差

対象物

Direct Time of Flight 方式（dToF）の原理

照射光 反射光

被写体へ照射した光が反射して戻ってくるまでの時間を
測定することで距離を算出する

29

29
31

単位：mm

30 m
PC などのホスト機器

DC 電源 12~24 V

USB

1秒間当たり最大30フレームで測距ができます。屋内40 m※2においては、

繰り返し精度 0.05%とばらつきを抑えた測距が可能です。また、dToF�

方式以外の測距方式では難しい、黒色などの反射率が低い対象物までの

距離を測ることが可能です。リアルタイム性高くさまざまなものを高精度

に測距可能なため、多様な対象物が混在する店舗や倉庫などの環境で�

使用されるロボットへの組み込みにも活用できます。

AS-DT1は、SPAD（Single Photon Avalanche Diode）※4 センサーと波長�

940 nmの赤外光を用い、可動部がなく安定した測距を実現した 3D 

LiDARデプスセンサーです。独自開発のdToF 測距モジュールにより、被写

体までの距離のばらつきを抑え安定して測定することが可能です。

また、USB Type-C 接続によるデイジーチェーン（本体を直列

に複数接続する形態）が可能で、視野角を拡張できます。※6

※ 5 突起部除く。
※ 6 USB1 ポートあたり最大 3 台まで拡張可能。

幅 29 mm× 高さ29  mm× 奥行 31 mm※ 5、 質量約 46 g

の、 世界最小・最軽量※1 を実現しています。筐体にはアルミ

ニウム合金を採用することで、軽量化と堅牢性を両立して

います。ネジ切り穴が多数あり、デプスセンサーを組み込め

るスペースが限られた自律移動ロボットや、重量が飛行距

離に影響を与えるドローンなど、さまざまな機器に組み込み

やすい筐体です。

屋内 (1千ルクス想定 ) で40 m※2、屋外 (4 万ルクス想定 )で�

30 m※3の遠距離からでも高精度な測距が可能です。屋外でも

遠距離から高精度な測距が可能なため、橋梁や高速道路、ダ

ムといった、人が近づきづらい対象物の測距にも活用できます。�

また、トンネル等の暗所（０ルクス）でも測距が可能です。

※4 入射した 1つの光子（フォトン）から、雪崩（アバランシェ）のように電子を増幅させる「アバランシェ増倍」を利用することで高感度を実現する電子素子（ダイオード）。

距離の計測に複数の測距点を用いることで、縦、横、奥行の3次元での距離を高精度に測定することができます。
また、他の測距方式では検知が難しい、低コントラストの被写体や
反射率の低い被写体までの距離を測定することもできます。

※ 2 測距レンジ「40M」使用時、赤外線反射率 50%、本体正面中央（中心点）の場合。�
※ 3 測距レンジ「30M15F」使用時、赤外線反射率 50%、本体正面中央（中心点）の場合。


