LIiDAR alapu
objektumdetektor

KKKKK lensek:
Wendler Viktor Dr. Kakonyi Rébert (Knorr-Bremse)

Dr. Orosz Gyorgy



Tartalom

e LIDAR technoldgia

e Meérésielrendezés

e Szenzor fuzid, szinkronizacio
o Kiertékelés, validacio

e Tovabbfejlesztési lehetbéségek



LIiDAR technoldgia

A typical lidar sensor emits
pulsed light waves into the
surrounding environment.

Time of Flight

A =905nm, CMOS

Forgo tukros / szilard test
Lezer csatornak szama

These pulses bounce off
surrounding objects and

return to the sensor.

The sensor uses the time it
took for each pulse to
return to the sensor to
calculate the distance it
traveled.

Velodyne VILP-32C



Alkalmazasi teruletek




Mérési elrendezés

Interface Box 192.168.1.201

VLP32-C

Garmin 18x LVC
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Kiértékelési folyamat
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Pontfelh&k visszavetitése a
Kamera kalibracio Adat gyUjtés képkockakra

Kamera-LiDAR Pontfelhd szlrése Validacio
kalibracio
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Idoszinkronizacio

Kamera: LIDAR:
USB-s GPS loggolas  Garmin antenna
FEMPEG PPS jel

NMEA mondatok

200V CH2 200vVBs M 250ms

- Velodyne VLP-32C adatlap
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https://icave2.cse.buffalo.edu/resources/sensor-modeling/VLP32CManual.pdf
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600 RPM -10 Hz
Strongest return
16210 pont

531 db intenzitas <5

1200 RPM - 20 Hz
Strongest return
7950 pont

203 db intenzitas <5
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Koszonom a
figyelmet!



