Vision panoramica
para robots moviles

Plataforma robodtica basada en camaras 3D

* Deteccion de obstaculos y espacios libres para la planificacion
de trayectorias de vehiculos auténomos

* También detecta objetos por debajo y por encima del nivel
de exploracién de un escaner de seguridad

* Las camaras 3D PMD detectan incluso escenarios y objetos
dificiles, como p. ej. horquillas

* Potente evaluacion de imagenes integrada, emision de la
evaluacion de zonas y cuadricula de ocupacién
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Procesamiento de imagenes | Sistemas de vision

Unidad de procesamiento de video

Descri e
P pedido

Unidad de procesamiento de video (VPU)
Conexion para hasta 6 camaras, interfaz Gigabit Ethernet para sefales de sensores

OVP811

Camaras

Dimensiones Resolucion de imagen Angulo de apertura N.° de
[mm] [pixeles] [°] pedido
90 x 31 x26 38 K 60 x 45 O3R222
90x31x26 38K 105x78 O3R225
Deteccion de obstaculos en 3D Sencilla integracion
Los sistemas de transporte auténomos deben superar dos gran- El usuario puede definir zonas en forma de poligonos segmen-
des retos: por un lado, evitar colisiones con objetos y personas tados en los que el sistema evalUa la ocupacion y proporciona al
y, por otro, eludir obstaculos de forma auténoma. Los escaneres sistema de direccion del vehiculo datos claros para una conduc-
de seguridad utilizados con frecuencia solo ofrecen una ayuda cién segura y sin colisiones.

limitada en este caso, ya que Unicamente detectan la trayectoria
de desplazamiento en un plano a poca altura del suelo. Aqui

es donde entra en juego la plataforma con camara: procesa las
sefales de hasta seis cdmaras 3D PMD instaladas alrededor del
vehiculo y evalla el entorno tridimensionalmente, es decir, tanto
la zona del suelo situada por debajo del campo de vision de los
escaneres de seguridad (p. ej., agujeros en el suelo) como la vista
en diagonal hacia arriba. De este modo, también se detectan las
cargas suspendidas, como los ganchos de las gruas. Los potentes
algoritmos garantizan que las falsas detecciones queden practica-
mente descartadas a pesar del alto indice de deteccién.

La plataforma robotica capta la situacion en una imagen 2D y en datos El obstaculo situado delante del vehiculo se proyecta en un mapa en el
de distancia 3D. suelo. Una de las tres zonas o el drea de la denominada cuadricula de

ocupacion aparece como ocupada.
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