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Benewake 3D prostorové senzory LIDAR (CE30-A)

3D Prostorovy snimac¢ CE30-A

e 3D senzor pro prostorovou detekci osob a pfedmeétd v nastavené oblasti zajmu
o Detekce prekazek v palkruhové vyseci do 4 m od Celni plochy snimace
e Funkce vyhybani se pfekazkam vyvinuté pro aplikace s roboty (snimac detekuje

vevs

nejkritictejsi prekazku a informuje robota o jeji orientaci a aktualni vzdalenosti)
e Komunikace po datoveé sbérnici CAN

e Bezpecny IR laserovy paprsek

e Detekéni oblast (ROI) 0,1-4,0m
e Zorné pole (FOV) 132° (H) / 9° (V)
e Obnovovaci frekvence 20 fps

e Rozliseni1cm

e Pfesnost méfeni £6 cm

e Rozméry 7,9x4,7 x50 cm

e Prlmérna spotfeba 6,0 W

e Hmotnost 220 g
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Provaznirozsah Snimkova Hmotnost Rozlisenf pixelll Zorny thel Komunikacni
01-4m frekvence 2199 320%24 132°%9° rozhranf
20 fps CAN

Produkty spolecnosti Benewake

TF03-1
TF02-Pro - CE30-A

TF03-180

Min. dosah 0,2m 01m 01m 0,1m 0,1m
Efektivni dosah 0,3-4m 0,1-8 m 0,1-25 m| 0,1-60 m (0,1-120 m) 0,1-2,0 m

Snimac TF-Luna TF-Mini-S

Jednobodovy ToF

Max. dosah 8m 2m 40m 100 m (180 m) 4,0 m
FoVv 2° 2° 3° 132°(H) / 9°(V) 132°(H) /9°(V)
Frekvence 250 Hz 1000 Hz 1000 Hz 20 fps

Pfesnost méreni +2% +1% +1% + +6 cm
Komunikace UART, I°C UART, I°C UART, 12C UART, CAN (@)
Napéjeni 3,7-52V 50+01V 50-12,0V 12,0 V
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3D prostorové senzory LIDAR (CE30-A)

Specifikace

Parametr '

Hodnota

Metoda snimanf Time of Flight
Vinové délka 850 nm

Zorny Uhel ? 132° (H) * 9° (V)
Prostorové rozlient 320 x 24 pixeld
Obnovovaci frekvence 20 fps
Rozlisent Tcm

Detekéni rozsah 3 01-40m
Opakovatelnost <3cm
Pfesnost <6cm

Imunita vci okolnimu svetlu 60 klux

Datové rozhranf CAN
Operacniteplota 0-50°C
Teplota pfiskladovani -30-+70°C
Napajenf 12VDC (> 2 A)
Spotfeba <6W

Rozméry 79 x 47 x 50 mm (S x V x H)
Kryti IP65
Fotobiologicka bezpecnost EN 62471
Hmotnost 219g

ControlTech

! Specifické parametry se mohou lisit v zavislosti na testovacim prostiedi a testovacich rezimech. Vychozimi parametry
snimanf jsou: objekt s odrazivosti 90 %, doba chodu 20 minut, vyhodnoceni centrélnich pixell

2 Detekeni oblast je uZivatelsky nastavitelna.

: Maximalnf hodnota plati pro objekt s odrazivosti 90 %. Efektivni hodnota sniménf objektu s odrazivosti 10 % je max. 1,5
m.

4 Za silného okolniho svétla miize byt presnost snizena. Dal$l podrobnosti jsou k dispozici v uzivatelském manuélu.
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Benewake 3D prostorové senzory LIDAR (CE30-A)

Rozméry

1. Vnegjsi obal 4. Konektor napéjeni / sbérnice CAN (M8)

2. Prijimac 5. Konektor EtherNet (mimo CE30-A)

3. Vysila¢ 6. Otvory pro instalaci pfislusenstvi
CE30-A (mm)

Komunikacni rozhrani

EtherNet (M8 samice, plati pouze pro CE30-C)

— Napaéjeni / komunikace CANBUS (M8 samec)

Napajeni / sbérnice CAN Poznamka EtherNet Pin €. Poznamka
1 CAN_L : 1 ETH RX_P

2 CAN_H : - 2 ETH RX_N

3 Signél GND 3 ETH TX P

14 32 4 2V 3 21 4 4 ETH_TX_N
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Prislusenstvi

Napajeci kabel

Napajeni + komunikace CANBUS

Komunikacni kabel

Komunikace EtherNet (pouze CE30-C)

Ventilator s chladicem

Upevnéni a zwseni Ucinnosti chlazenf

Demonstracni kit

Kabely + prevodnik pro pfipojeni k PC
(Windows 7 /10, 64-Dbit)

7 Vs

Priklad snimani

Snimac CE30-A vybere nejblizsi prekazku v nastavené oblasti zajmu (ROI). Poté vypocita

azimut a pfimou vzdalenost prekazky. Azimut predstavuje Uhlovou odchylku mezi prekazkou

a stfedovou osou snimace (hodnota 0 pro stfedovou caru, zaporna pro levou, kladna pro

pravou stranu) a stupen vychyleni trajektorie pozadovany k zabranéni stfetu s prekazkou.

Promitnuta vzdalenost predstavuje vertikalni vzdalenost od prekazky ke snimaci (standartné je

Celni snimaci plocha ctvercova, snimac je umistény ve stfedu).

Osa snimani

A oblasti zsimu
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Prekifka mimo ablast 24jmu ™

Skepa z6na

e
Prekatka ve vyznadené ™.

Viditelna

Slepa zona

oblast

Zaporny ahel Kladny dhel

—_—
Unlova odchylka
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