PandarXT - LiDAR de 32 Canais

Catalogo Técnico

1. Principio de funcionamento
Medigao 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 séo refletidos apds atingir o objeto alvo. O feixe de retorno
€ detectado por um sensor optico.

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

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

Figura 1. Medigao de distancia usando tempo de viagem

2. Estrutura do LiDAR

Os emissores e receptores de laser sdo acoplados a um motor que gira
horizontalmente.
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Figura 2. Diagrama transversal parcial.
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Figura 3. Sistema de coordenadas (visualizagdo isométrica).
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Figura 4. Direcao da rotagao (vista superior).
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Figura 5. Sistema de coordenadas (visualizagdo isométrica).
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Figura 6. Direcao de rotagao (vista superior).
O sistema de coordenadas do LiDAR é ilustrado na Figura 3. O eixo Z é o eixo de
rotacao.

A origem é mostrada como um ponto vermelho nas Figuras 7 a 10. Todas as
medicdes sao relativas a origem.



A posicéo azimutal do LiDAR é definida na Figura 4. O eixo Y corresponde a 0°.
Por exemplo, quando todos os canais passam pela posicdo de 90°:
e O LiDAR esta na posicao de 90°;
e O campo Azimuth no bloco de dados correspondente no Pacote de Dados da
Nuvem de Pontos sera 90°.
3 Distribuicao dos canais
A resolucado vertical € de 1° em todo o campo de viséo vertical (FOV), conforme

mostrado nas Figuras 7 e 9.
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Figura 7. Distribuicdo vertical do canal.
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Figura 8. Posicao do emissor/receptor do laser (unidade: mm).
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Figura 9. Distribuicido vertical do canal.
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Figura 10. Posigcdo do emissor/receptor do laser (unidade: mm).

Cada canal possui um deslocamento angular vertical intrinseco. Os angulos
deslocados sao registrados no arquivo de corregao de angulo desta unidade LiDAR,
que é fornecido ao enviar a unidade.

Caso precise obter o arquivo novamente:
e Envie o comando PTC 0x05, conforme descrito no Protocolo da APl TCP da
Hesai;

e Ou exporte o arquivo usando o PandarView 2 (consulte o manual do usuario
do PandarView 2).

4. Especificagoes

SENSOR
Método de varredura Rotacdo mecanica
Numero de canais 32
Alcance instrumentado 0,05a120m
Capacidade de alcance O 80 m a 10% de refletividade (Canais 9 a
24),
50 m a 10% (Canais 1 a 8, 25 a 32)




Acuracia de alcance @

11 cm (tipico),
12 cm (padrao)

Precisdo de alcance @

0,5 cm (tipico, 10),
2 cm (padréao)

Campo de viséo (Horizontal)

360°

Resolugao (Horizontal)

0,09° (5 Hz),
0,18° (10 Hz),
0,36° (20 Hz)

Campo de viséo (Vertical)

31° (-16° a +15°)

Resolugao (Vertical)

10

Taxa de quadros (frequéncia)

5Hz, 10 Hz, 20 Hz

Modos de retorno

Retorno unico (Ultimo, Mais forte,

Primeiro), Retorno duplo

MECANICO/ELETRICO/OPERACIONAL

Comprimento de onda

905 nm

Classe do laser

Classe 1 seguro para os olhos

Protecao contra ingresso

IP6K7

Dimensoes

Altura: 76,0 mm (Conector Lateral),
83,0 mm (Conector Inferior)

Diametro Superior/Inferior: 100,0/103,0
mm

Faixa de tensdo nominal 9a36VDC
Consumo de energia 10W

Temperatura de operacao -20°C a 65°C
Temperatura de armazenamento -40°C a 85°C

Peso

0,8 kg (Conector Lateral),
0,9 kg (Conector Inferior)




ENTRADAS/SAIDA DE DADOS

Transmissdo de dados

Ethernet 1000BASE-TX,
Modo Escravo

Medigcdes

Distancia, Angulo de Azimute,
Intensidade

Pontos de dados gerados

Retorno unico: 640.000 pts/seg
Retorno duplo: 1.280.000 pts/seg

Taxa de dados da nuvem de pontos

Retorno unico: 22,44 Mbps
Retorno duplo: 44,88 Mbps

Fonte do relogio GPS/PTP
Precis&o do relogio PTP@ <1 us
Deriva do relogio PTP@®) <1 us/s

As especificagcdes estado sujeitas a alteragdes. Por favor, consulte a mais recente

versao.




Notas sobre especificagoes:
(@ Capacidade de alcance: valor tipico

e Condig¢des de teste: 100 kix de iluminéncia ambiente, PoD (probabilidade de
deteccgao) > 90%

e A capacidade de alcance de cada canal esta listada no Apéndice | (Dados de
Distribuigdo dos Canais).

@ Preciséo e preciséo de alcance:

e Podem variar com alcance, temperatura e refletividade do alvo.

e Valores tipicos: média entre os Canais 9 a 24, medidos ao ar livre dentro de
0,5 a 70 m, sob temperatura ambiente de 30°C, e com refletividade do alvo de
50%.

e Valores padrao: média entre todos os canais, medidos em ambientes internos
a 3/7/15/25 m, sob temperatura ambiente, e com refletividade do alvo entre
5% e 65%.

@ Consumo de energia: valor tipico
e Condicdes de teste: temperatura ambiente, 12 V (tensdo de entrada do
LiDAR), 600 rpm (taxa de rotacao)
e N&o incluindo acessoérios como a caixa de conexao.
e A fonte de alimentacao externa deve ser capaz de fornecer pelo menos 30 W.
@ Precisao do relogio PTP e deriva do relégio: valor tipico
e Condigdes de teste: temperatura ambiente

® Deriva do relégio PTP

e Definida como a deriva a uma temperatura constante apds o LIDAR (relégio
escravo) perder conexdao com o mestre PTP.



