
5　结　论

利用极坐标激光直写技术制作微结构 ,工艺简

单、精度高、成本较低、周期较短。对于铬版掩模的

制作 ,激光能量、刻写半径以及铬版型号均会影响制

作精度。利用光刻胶版可实现连续微结构的制作 ,

其失真度与激光能量、束斑大小、束弥散程度、预烘

烤温度和时间、光刻胶分辨率、显影时间、显影液浓

度与温度、显影环境温度与湿度、光刻胶与基地材料

刻蚀速率比等因素有关 ,预曝光有利于消除较大微

结构的刻写误差 ,但对于较小微结构反而会增加刻

写误差。利用激光直写技术还可制作 MEMS领域

的微孔阵列或其它工艺相近的微结构阵列。
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靠光学传感器自主行驶的无人车概念接近实现
　　由美国 DARPA主持的无人地面战车项目计划于 2015年完成。在该计划进行了三分之一的时候 , 2005年 , DARPA组织

了一次初样车竞赛。参赛的有 23种车 ,地点在 Mojave沙漠中一个干涸的湖底。规定了比赛的起点、终点和中间检测点 ,而具

体途径则由赛车自主选定。赛车要沿着曲折路线 ,穿过乱石冈 ,全程超过 130英里 (合 208km)。结果只有 5辆车驶完全程 ,另

18辆车不是中途趴下 ,就是发现不可能走完全程而主动退出。首先跑完全程的是 Staney公司的车。它是一辆大众 Tonareg R5

型柴油车 ,装有 2套计算机视觉系统 (彩色照相机 )和 5台激光测距机 (激光雷达扫描器 )。前者提供 80m内的地形信息 ,后者

提供前方 25m处的目标距离信息 ,测距精度 1 in (2. 5cm)。车上还装有一台 GPS。专门开发了一套数据处理软件 ,将激光雷达

的距离数据、相机的二维图像和 GPS的卫星定位数据融合起来 ,进行判读 ,帮助无人车以平均 25～35mph (折合 40～56km /h)

速度走完全程。

美国军方认为 ,从实战要求出发 ,这个速度显然太低。他们要求无人车应以高速公路的行车速度在战场上行驶。为此 ,

光电传感器的作用距离必须增加到前述速度的 4至 9倍 ,而且要迅速形成精确的三维图像。美国国家标准研究所 (N IST)正

在为此研制一种“闪测光雷达”( flash ladar)。它用激光窄脉冲照明 ,用焦平面探测器检测光脉冲飞行时间 ,不必扫描就形成

视场中任何物体的三维图像。其关键是能远距离成像 ,并以很高的帧频抓拍到三维图像。比如 ,抓拍正在飞行的直升机 ,其

速度快到直升机旋翼图像十分清晰 ,毫不模糊。

此外 ,美国 Advanced Scientific Concep ts公司生产了一种用于航天的闪测光雷达。它用 Nd∶YAG激光器加光参量振荡产

生的 1. 57μm激光来照明 ,用 128 ×128元混合式 InGaA s阵列来探测。采用单台激光器和相应算法 ,系统能穿透灰尘和烟雾

看见目标。在干净的空气中 ,这样一个手持系统的作用距离达 lkm。每台价 20万美元 ,相当贵。据称 ,如果技术上不做任何

修改 ,大量生产时价格可降到每台 2万美元。如果作用距离从 lkm减小到 100m的话 ,则激光器成本可节省很多 ,但大量生产

时探测器会不会降到一千美元以下还没有把握。

现在不少厂家青睐这种技术 ,主要因为它可用于辅助驾驶 ,极大地提高驾车的安全性 ,使驾驶员放松 ,什么都不用担心。

如奥迪公司生产的 TOF三维探测器用于“刹车和启动辅助”、防撞和发现前方行人。他们认为照相机对未来行车安全可起很

大作用。显然 ,要发挥光电传感器的作用 ,还必须建立能判断可能发生的事情的智能化数据处理系统 ,仅在必要时及时报警 ,

甚至提前报警 ;但是 ,在不需要时切不可报警 ,以免分散驾驶员的注意力。
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