OT128 - LIiDAR de 128 Canais

Catalogo Técnico

1. Versoes aplicaveis

Este documento se aplica as seguintes versoes:

- Software 1.4.02a ou posterior
- Firmware do Sensor 1.4.1t10 ou posterior
- Firmware do Controlador 1.4.1t3 ou posterior

2. Principio de funcionamento
Medicao de distancia: Time of Flight (ToF)

e Um diodo laser emite um feixe de pulsos ultracurtos de laser no objeto alvo.

e Os pulsos de laser sao refletidos apds atingirem o objeto alvo. O feixe de
retorno € detectado por um sensor 6ptico.

e A distancia até o objeto pode ser medida com precisao calculando o tempo
entre a emissao e a recepgao do laser.

- d: distancia
- ¢: velocidade da luz
- t: tempo de viagem do feixe de laser



3. Estrutura do LIDAR
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Figura 1. Diagrama de secéo transversal parcial.

Figura 2. Sistema de coordenadas (vista isométrica).
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Figura 3. Posicao azimutal do LIiDAR (vista inferior).



A estrutura basica é mostrada na Figura 1 - Diagrama de secéo transversal parcial.

Varias pares de emissores e receptores de laser sdo acoplados a um motor que gira
horizontalmente.

O sistema de coordenadas do LIiDAR ¢é ilustrado na Figura 2 - Sistema de
coordenadas (vista isométrica).

e O eixo Z é o eixo de rotagao.

e Por padrdo, o LiDAR gira no sentido anti-horario quando visto de baixo. E
possivel inverter a direcao de rotagao, por meio de comandos.

e A posicao exata da origem € mostrada na Sec¢ao 5 - Posigédo de disparo do
laser - como um ponto vermelho. Todas as medi¢des sao relativas a origem.

A posicao azimutal do LiDAR é definida na Figura 3 - Posi¢dao azimutal do LiDAR
(vista inferior). O eixo Y corresponde a 0°.



4. Distribuicao dos canais

Todos os canais sao distribuidos de forma desigual, conforme ilustrado na Figura 4.
Distribuicao vertical dos canais.

Resolugéo vertical: Consulte a Se¢ao 6 - Especificagoes.
Os valores de design da posigao angular de cada canal: Consulte o Apéndice

A - Dados de distribuicdo dos canais.
e A contagem do numero do canal vai de 1, de cima para baixo.
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Figura 4. Distribui¢cdo vertical dos canais.



5. Posicao de disparo do laser

Figura 5. Vista frontal e lateral (unidade: mm).

Cada canal tem um deslocamento angular intrinseco, tanto horizontal quanto
verticalmente.

Esses angulos sao registrados no arquivo de corregédo de angulo deste LiDAR.

Arquivo de corregao de angulo
Caso vocé precise obter o arquivo novamente, faga o seguinte:

e Envie o comando PTC 0x05, conforme descrito no Manual de Referéncia da
API TCP.

e Exporte o arquivo usando o PandarView 2 de acordo com o manual do
usuario do PandarView 2.

e Entre em contato com os representantes de vendas ou suporte técnico.

Optical Cent



6. Especificagcoes

SENSOR

Método de varredura

Rotacao mecanica

Numero de canais

128

Alcance instrumentado

0,3a230m

Capacidade de alcance

1 a 200 m (a 10% de refletividade)

Acuracia de alcance

+3 cm (3 a 200 m, tipico)

Campo de visao horizontal (FOV)

360°

Resolucao horizontal

Configuravel em tempo real
0,1°/0,2° (10 Hz)
0,2°/0,4° (20 Hz)

Campo de visao vertical (FOV)

40° (-25° a +15°)

Resolugao vertical

0,125° (Canal 24 a 89)

0,36° (Canais 8 a 24, 89 a 121)

0,67° (Canais 4 a 8, 121 a 125)
1,2°a1,72° (Canais 1 a 4, 125 a 128)

Taxa de quadros (frequéncia)

10 Hz, 20 Hz

Modo de retorno

Retorno unico: Ultimo / Mais forte /
Primeiro

Retorno duplo: Ultimo e mais forte /
Ultimo e primeiro / Primeiro e mais forte

MECANICO/ELETRICO/OPERACIONAL

Comprimento de onda

905 nm

Classe do laser

Classe 1 seguro para os olhos

Protecao de entrada

IP6K7 & IP6KOK

Dimensoes

Altura: 132,3 mm




Diametros superior/inferior:
®111,4/116,0 mm ou ®111,4/118,0 mm

Faixa de tensdo nominal 9a32VDC
Consumo de energia 29 W
Temperatura de operacao -40°C a 75°C
Temperatura de armazenamento -40°C a 95°C
Peso 2,2 kg

ENTRADA/SAIDA DE DADOS

Transmissio de dados

Ethernet Automotiva, 1000BASE-T1
Modo escravo por padrao

Medicoes

Distancia, angulo azimutal e
refletividade

Pontos de dados validos

Retorno unico: 3.456.000 pts/seg (max)
Retorno duplo: 6.912.000 pts/seg (max)

Taxa de dados de nuvem de pontos

Retorno unico: 130,03 Mbps (max)
Retorno duplo: 260,06 Mbps (max)

Fonte do reldgio PTP
Acuracia do relégio PTP <1 us
Deriva do relégio PTP <1 ps/s

As especificagdes estado sujeitas a alteragbes. Consulte a versao mais recente.




Notas sobre especificagoes:

1. Capacidade de alcance (valor tipico):
Medido sob 100 kIx de iluminagdo ambiente, PoD (probabilidade de deteccdo) >
70%.

2. Precisao de alcance:

Pode variar com a distancia, temperatura e refletividade do alvo.

Valor tipico: Medido a 3/7/15/30 m, sob temperatura ambiente, e com refletividade
do alvo entre 10% e 90%; atendido por 80% de todos os canais.

3. Dimensoes:

Podem mudar no futuro.

Os desenhos mecanicos serdao fornecidos separadamente deste manual e tais
desenhos e dados prevalecerao.

4. Consumo de energia:

Condigdes de teste: Temperatura ambiente, 12 V (tensédo de entrada do LiDAR) e
600 RPM (taxa de rotacdo).

N&o incluindo acessorios como a caixa de conexao.

A fonte de alimentagao externa deve ser capaz de fornecer pelo menos 35 W.

5. Precisao do reldgio PTP e deriva do reldgio (valor tipico):

Condicao de teste: Temperatura ambiente.

Definido como a deriva a uma temperatura constante apos o Lidar (relégio escravo):
perder conexao com o mestre PTP.



