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Zaawansowane skanery lidar 2D SICK
AGENDA

Plan dzisiejszego webinaru:
= Wstep - przeglad skanerow lidar 3D

= Podstawy technologiczne
IN INJ wWE W= =0

= Zaimplementowane funkcje sensor Intell

= Skanery serii MRS1000

= Skanery serii MRS6000

= Skanery serii LD-MRS

Prowadzgcy: Rafat Biegata

Panelista: Dominik Lesinski




Skanery lidar 3D

Portfolio skanerdw lidar 3D

MRS1000

» Detekcja lub pomiar
* 4 warstwy

+ Zasiegimax 64 m

» Kat widzenia H 275°
« Katwidzenia V7,5°
« (Czestotliwos¢ 50 Hz

MRS6000

Pomiar

Zasieg max 200 m
24 warstwy

Kat widzenia H 120°
Kat widzenia V 15°
Czestotliwos¢ 10Hz

SICK

Sensor Intelligence.

LD-MRS

« Pomiar i detekcja

* Funkcja $ledzenia

* 4 lub 8 warstw

+ Zasiegido 320 m

» Kat widzenia H 85°(110°)
« Katwidzenia V 4,2°... 6,4°
« Czestotliwos¢ 12,5Hz..50

Hz



Skanery lidar 3D
2D czy 3D 77?

Pojedyncza warstwa

4 warstwy

24 warstwy

SICK

Sensor Intelligence.




[— » LMS5xx:-5° ... 185°

Skanery lidar 3D SICK

Sensor Intelligence.

Dwa stowa o technologii

SICK

Sensor Intelligence

Miniaturowe skanery 2D seril LI
parametry charakterystyczne = rozdzielczo$¢ 180° Rozdzielczoéé T

Rozdzielczos¢ katowa

Kat pomigdzy dwoma nastepujacymi po sobie
wigzkami laserowymi

Przyktadowe wartosci:
» TiMIxx: 1°
> LMS5xx:0.167° ... 1°

Kat startu / stopu

Wyznaczajq poczatek i koniec pola widzenia
Przyktadowe wartosci:
> TiMSxx: -45° ., 225°




Skanery lidar 3D SICK

Dwa stowa o tech nologii Sensor Intelligence.

SICK
Skanery lidar 2D Sennor meligance.

Time of flight czy HODM

« W celu poprawy odpornoscina sakiécenia oraz lepszej doktadnosci SICK opracowat
technologie HDDM+. Jest to technologia pochodna do HDDM przy czym W tym przypadku,
mozliwe jest juz dodatkowo wykorzystanie technologii multiecha, ktéra skutecznie pozwala
na odfiltrowywanie zaktécen

= Poréwnuijac technologie HDDM+ do prostego HDDM otrzymujemy:
+ Wieksze zasiggi pracy
+ Mozliwos¢ zastosowania technologii multiecho
+ Dokfadniejsze wartosci pomiarowe

* Zastosowanie technologii HDDM+ znajdzi - -
skanerach serii LMS100g0 idziemy np. w Wyzszych modelach seril Jii oraz w

i B HDDVT

T T .
0.750 0.750 0‘7[50 high definition distance measurement plus




Skanery lidar 3D SICK

Sensor Intelligence.

Rozdzielczo$¢ kgtowa typu V

= W przypadku skaneréw typu lidar 3D rozwazajgc dobor skanera do aplikacji nalezy uwzglednic
rozdzielczos¢ skanowania w pionie

= 3 wymiar skanowania dotyczy kagta pomiedzy poszczegolnymi warstwami skanowania, a co za
tym idzie pojawiajg sie dwa kolejne parametry:
« Kat otwarcia w pionie
« Rozdzielczo$¢ katowa w pionie

2,5°

Vertical
field of view

\ 2

2,5°

7 /u/@) -
\

Dla MRS1000:
Kat otwarcia w pionie = 7.5°

Rozdzielczos¢ katowa w
pionie = 2.5°



Skanery lidar 3D SICK

Sensor Intelligence.

Zaimplementowane funkcje

D D D o

> Wielopunktowy pomiar odlegtosci obiektéw w zakresie

» Zdefiniowane pola detekcyjne

» Wykrywanie obiektow wewnatrz pdl SEIMIETENI & EMEE

> Wysytanie danych pomiarowych
» Detekcja polowa z predefiniowanymi/ e e e
dopasowanymi polami ygodnyp ywisig's




Skanery lidar 3D SICK

Sensor Intelligence.

Zaimplementowane funkcje

Metodyka budowania obiektu

p o
Sledzenie obiektow }%;

> Wstepnie przeliczone dane obiektowe

> Na wyjsciu komunikacyjnym przesytane sg informacje takie jak:

> ID obiektu
» Pozycja
> Predkos¢ v @ =
> Kierunek ()

s Vv Kontur Skrzynka
» Historia AR . obiektowa
> Rozmiar '

(xy)

Najmniejszy
prostokat

=




MRS1000 SICK

Sensor Intelligence.

a konfiguracja Czestotliwoé¢
jS€ przetgczajgcych _
ramowalnych we/wy skanowania 50Hz Zakres pomiarowy do 64m

dane o orientacji i
pieszeniu

ja wykrywania poM
za

\Potréjne echo wraz z tec

HDDM+

unikacja Ethernet TCP/IP

Jednoczesny dostep do danych Szeroki kgt otwarcia 275

pomiarowych i funkcji detekgji
polowej na 4 warstwach



MRS1000

Podstawowe parametry

= 4 warstwy pomiarowo-detekcyjne

4+5°
Kgt
+2,5° otwarcia
~ 0° w pionie
v m l 7/5"
| | -25
| |
10m 20m

= Zasieg (max): 64m
= Zasieg (90%): 30m
= Zasieg (10%): 16m

» Kat otwarcia (horyzontalny).  275°
» Rozdzielczo$¢ (horyzontalna): 0,25°
» Btad statystyczny: 30 mm

» Btgd systematyczny: +/-60mm

SICK

Sensor Intelligence.

» Konfiguracja z SOPAS ET oraz SOPASair

P67

E
'lsl-ﬂ E

S

i

= |P65

= Temperatura pracy -30...50°C



MRS1000 SICK

Sensor Intelligence.

Proste i swobodne konfigurowanie pdl detekcyjnych

5.0

ﬁ ¥ Field properties
L
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MRS1000

Proste i swobodne konfigurowanie pdl detekcyjnych

FAR

O

¥ Evaluation Properties
Name | Evaluation 2
Activation of evaluation:
® always
) by wire 123456
— | O bytime Start |0 0
Step |0 0
via telegram
) deactivated
Strategy Blanking
Response time 480 .
Object size 200 .
[] Distance dependent —
Max. corridor 2000 v

=

=

¥ EasyTeach

Strategy

Response time
Elanking size

Max. corridor

Activation status

Always active

EasyTeach
480 ms
200 mm
off

“ Evaluation 2

Strategy

Respanse time
Elanking size

Max. corridor

Activation status

Always active

Blanking
480 ms
200 mm
off

SICK

Sensor Intelligence.

-

Interfaces

¥ Port 2: InOut2
® Input
Output
Port name
InOut2

¥ Port 3: [nOut3
® Input
Output
Port name
InQut3

¥ Port 4 InOud

® Input
Output

Port name

inOutd

¥ Port 5 InOuts
1wlt}
® Output
Port name
InOutS

¥ Port & InOut6
O Input

Port name.

Tutorial MRS1000: Easy Field Evaluation | SICK AG

Logic
@, —

Logic
T LAt
oL

Source
X || “EasyTeach infringed v |

X |[Devcenctready |

[ - Add source

Source
X s ]

Debounce Sensitivity
v] — / ‘p/" —_ | -_—0
10 ms Level v
Debounce Sensitivity
9— W — I —e
10 jms Level
Debounce Sensitrty
V] — / \[V — I —_—
1000 Ims Level ~
State (log) Irwert
r Combination Restart State flog)
6o &— _[—°L e i - £
= |OR v | =—|Immediately v| — o
o ¥ — _[—=0C
State Jog) Irvert

S Combination Restart State (log)
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Legic Output mode
= | Active low

State (phy
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"
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MRS1000 SICK

Sensor Intelligence.

Funkcje dodatkowe

» Kontur otoczenia jako pole detekcyjne rowniez w funkcji Easy teach

Contour as Reference

T

e » Rejestr naruszen pola wraz z okresleniem pozycji naruszenia

‘ [ > Evalustion

Gl B w||~

Strategy Contour i )
Response time 20 ms ¥ Field infringement logging
Object size 200 mm E Selection of evaluations | |1 W12 W13 M4 #5 M6 #7 We W W10 W1 #12 #13 Wi F15 $5 d
ve [ . [ eva- X-Pos. | v-Pos. | z-Pos | ver Hor. Distance | Obj.size | |
o ] g Bl Time lation | (mm] | [mm] | [mm] = Angle[] = Angle[] | [mm) fmm)
Activation of evaluation: a B 706201 085848  Zm x4 T . 5 285 216
Always e\ b FJ 27.06.2018 08:58:48 3 52 -130 -12 250 2725 285 26
q u 7706201 08:5847 ERE - 500 225 508 128
k. 10 27.06.2018 08-58:47 3 719 -36 0 0.00 =275 720 206
, , , , . . i 1 9 27.06.2018 08:58:47 14 705 -35 -30 250 =275 m7 a7
» 16 zestawoOw pol - przetgczalne zestawy pdl z okreSlonymi parametrami ol e mmem s w e w s s aw w om
7 27.06.2018 08:56:57 3 28 -57 20 -5.00 -14.00 FER) 04
. , .. . P 6 27.06.2018 08:56:56 2 120 a0 0 000 1850 127 o5
- wybierane rowniez z poziomu komend s zemw  wwm 3 9 aw om0 ex  m  m
5 | ¢ zosam 085631 2 m o® 1 500 250 193 “
3 27.06.2018 08:56:29 2 260 18 250 -3125 430 @
® 2 27.06.2018 08:56:26 2 352 -257 38 5.00 -36.00 438 57
, o s 1 z70s20m 085622 2 1 & 2% 200 439 u
[ > EasyTeach
Lt L [ > Evaluation
( ‘ » Evaluation Reset
]
1

"' , ‘ ‘ » Evaluation
[
’ ‘ » Evaluation 7
[ > Evaluation 8
L]
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! [ » Evaluation 10
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MRS1000 SICK

Sensor Intelligence.

Przyktadowe zastosowania

Zabezpieczenie przed kolizja:
Systemy automatycznego wykrywania przeszkod
dla pojazdow autonomicznych typu AGC/AGV

Systemy ostrzegania przed kolizja
Wsparcie dla operatoréw ciezkich maszyn
budowlanych, portowych, rolniczych itp. w opcji
ostrzezenia przed przeszkodami terenowymi i
innymi pojazdami



MRS1000 SICK

Sensor Intelligence.

Przyktadowe zastosowania

Zabezpieczenie zbioré6w muzealnych Wymiarowanie pojazdéw
Wykrywanie nieuprawnionego zblizenia do Wykorzystanie danych pomiarowych do
obiektu, przekroczenia wirtualnych zabezpieczen, okreslenia wymiarow pojazdu w celu wyznaczenia
opcjonalnie rowniez w potgczeniu z systemami optaty w punkcie poboru optat na ptatnych

alarmowymi odcinkach drogowych



MRS6000 SICK

Sensor Intelligence.

sieg pomiarowy z wysokg precyzja: Wysoki stopieh ochrony IP67 i
praca w szerokim zakresie
temperatur -20...+60°C
tatystyczny 30 mm \

‘systematyczny £ 125 mm

max 200 m

Symultaniczny pomiar na 24
warstwach pomiarowych z
czestotliwoscig 10Hz

rozdzielczos¢ katowa:

F

Doskonate pomiaru w trudny
warunkach atmosferycznych
funkcji 4-krotnego echa

bstugi danych

Doskonale widoczny status
urzgdzenia z poziomu
Kompaktowa obudowa ~2kg frontowego sygnalizatora LED



MRS6000 SICK

Sensor Intelligence.
Wysoka gestos¢ danych pomiarowych
SICK [ Q] [9 His!ory]

Sensor Inteiligence.

MRS6124R Scan preview (2Hz)

« not defined
‘, 1.0.1.332C
~ 17270001

Device

@ Info

® 10

» Measurement . 5

£ Ethernet g 3

@& Image view

) B 85— 87571 @5 & &5 5 45 4 as 3 25
@ Scan view

Application

L~
-
[

& Settings

Save permanent



MRS6000 SICK

Sensor Intelligence.
Wysoka gestos¢ danych pomiarowych

» Wysoka rozdzielczo$¢ skanowania zaréwno w pionie jak i poziomie oraz 16-to bitowy kanat wartosci RSSI pozwala na uzyskiwanie

niemal fotograficznego odwzorowania otoczenia przy zachowaniu danych o odlegtosci
923px w 120°

t

——— .

24 warstwy w 15°

¢ T I

6 warstw x 0.625° ¢

0.13°

i

200 m max.
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MRS6000

Narzedzia do parametryzacji i wizualizacji

S
. - &

S I Y

SOPAS ET
» Wizualizacja i parametryzacja

3 a @
w @

~ T T T

15 0 - W
| A

7 6 m B [PEEEmrEm
SOPAS AIR
» Wizualizacja w przeglgdarce

SICK

Sensor Intelligence.

LASERVIEW
» Wizualizacja i nagrywanie w
czasie rzeczywistym

s T U DA e




MRS6000 SICK

Sensor Intelligence.

Przyktadowe zastosowania

Systemy kontroli zapetnienia: Systemy kontroli pozycji
Geste dane pomiarowe pozwalajg oszacowacd Analiza przestrzeni 3D w funkcji dalekiego zasiegu
rozktad objetosciowy pozwalajg na precyzyjne okreslenia potozenia

obiektéw i jednoczesng analize otoczenia pod
kagtem bezpieczenstwa i unikania kolizji



LD-MRS SICK

Sensor Intelligence.

Wysoki stopien ochrony IP67 i
praca w bardzo szerokim zakresie

Rozdzielczos¢ kagtowa 0.125°, 0.25°, 0.5° temperatur -40...+70°C

zaleznie od wybranej czestotliwosci skanowania

od 12.5Hz do 50Hz N : . I
Pomiar i detekcja lub pomiar i

Sledzenie w zakresie do 320m

/ 4 lub opcjonalnie 8 warstw

sICK

- \ Wysoka odpornosc¢ na trudne

warunki zewnetrzne, funkcja

—9
/ potréjnego echa

Wersje Heavy Duty dedykowane do
szczegolnie trudnych warunkdéw pracy

Kompaktowa obudowa, masa <1kg,
objetosc <1l -~

. . , , Kat widzenia 85° jako czes¢
Wersja UAV o obnizonej masie wspdlna dla wszystkich 4 warstw
dedykowana dla aplikacji dronowych pomiarowych, 110° w ukfadzie

rozszerzonym



LD-MRS SICK

Sensor Intelligence.

Podstawowe parametry

Technologia wielu warstw (4/8 Technologia wielokrotneqgo echa

&

® 006 O o o [ ] ol
LD-MRS
50 m 320 m

o i %{ 0,5
= ° ,5m
i; ‘ it

Czestotliwos¢ skanowanigRozdzielczo$é katowa|Btad pomiaru Temperatura prac

rw 12,5 ... 50 Hz 0.125°,0,25°,0.5° +100mm 10°C . +70°C
o Em ) 300 mm 40°C... +
. = oam



LD-MRS SICK

Sensor Intelligence.

Sledzenie obiektéw

Wstepnie przetworzone dane pozwalajg na uzyskanie:
« Danych o obiektach w czasie rzeczywistym
« Mniejsze naktady pracy programistéw

« Zmniejszenie obcigzenia procesora

tatwe rozpoznawanie obiektow w aplikacjach takich jak:
+ Nawigacja
+ Anty-kolizja

+ Systemy ochrony obwodowej (security)

Informacje generowane dla kazdego obiektu:

» Wiek (liczba skandw, czas obserwacji)

Pozycja (x,y)

Rozmiar (dtugos¢ i szerokos¢)

Orientacja obiektu w przestrzeni

Szybkosc¢ i kierunek przemieszczania



LD-MRS SICK

Sensor Intelligence.

Systemy ostrzegania przed kolizja Pomiary wykonywane z drona
Wsparcie dla operatoréw ciezkich maszyn Pomiary wykonywane z duzej odlegtosci
gornicznych, portowych, rolniczych itp. w opcji pozwalajg na doktadne odwzorowanie
ostrzezenia przed przeszkodami terenowymi i powierzchni przy jednoczesnym zachowaniu

innymi pojazdami funkcji Sledzenia i zliczania obiektéw



LD-MRS SICK

Sensor Intelligence.

Przyktadowe zastosowania

Zabezpieczenie helikopteréw Pomiary predkosci Zabezpieczenie przejazdow
Istotne w warunkach wysokogérskich ~ Pomiar predkoéci pojazdéw, zliczanie, kolejowych
gdzie istnieje mozliwoé¢ zahaczenia o tworzenia statystyk ruchu Sprawdzanie obecnosci pojazdow na
podtoze o duzym nachyleniu drogowego, wykrywanie przejazdach kolejowych, rowniez w
niepoprawnego kierunku ruchu ciezkich warunkach atmosferycznych

Wypadek = $$$ za naprawe taboru,
akcje ratunkowg, itp



Dziekuje za uwage




