Visao panoramica
para rob6s modveis

Plataforma roboética baseada em cameras 3D

* Deteccdo de obstaculos e espacos livres para o planejamento
da trajetoria de veiculos auténomos

* Deteccdo também de objetos abaixo e acima do nivel de
escaneamento de um scanner de seguranca

e As cameras PMD 3D detectam até mesmo cenarios e objetos
dificeis, como garfos de empilhadeiras, por exemplo

* Avaliacdo potente e integrada de imagens, indicacdo da
avaliacdo de areas e matriz de ocupacao
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Processamento de imagens | Sistemas de visdo

Unidade de processamento de video

Sa0

Unidade de processamento de video (VPU)
Conexao para até 6 cameras, interface Gigabit Ethernet para sinais de sensores

OVP811

Cameras

[pixel]
90 x 31 x26 38K
90 x 31 x 26 38K

Deteccdo de obstaculos em 3D

Os sistemas de transporte auténomos precisam superar dois
grandes desafios: por um lado, a prevencao de colisdes com
objetos e pessoas e por outro o desvio auténomo de obstacu-
los. Os scanners de seguranca frequentemente usados sdo de
ajuda limitada nesse caso, pois detectam o trajeto apenas em
um Unico nivel logo acima do solo. E nesse ponto que a pla-
taforma de cdmeras mostra sua vantagem: processa os sinais
de até seis cameras PMD 3D instaladas em volta do veiculo e
avalia o ambiente tridimensionalmente, ou seja, tanto a area do
solo abaixo do campo de visdo dos scanners de seguranca (por
exemplo: buracos no solo), quanto a visdo diagonal para cima.

A plataforma robética capta a situacdo em uma imagem 2D e em dados
de distancia 3D.
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Dessa forma também sdo detectadas cargas suspensas como
ganchos de guindastes, por exemplo. Algoritmos potentes
garantem que mesmo com alta taxa de deteccdo, os erros de
deteccao sejam praticamente eliminados.

Integracao simples

O usudrio pode definir zonas na forma de poligonos segmenta-
dos nas quais o sistema avalia a ocupacao e fornece ao sistema
de direcao do veiculo dados claros para uma conducédo segura
e sem colisoes.

O obstéculo na frente do veiculo é projetado em uma imagem no solo.
Uma das trés zonas ou a area na chamada matriz de ocupacéo é entao
indicada como ocupada.
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ecomatController
Controladores potentes de 32
bits controlam veiculos auténo-
mos (AVG) de forma confiavel

técnicas, acesse:
ifm.com/fs/OVP811
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