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Benewake 3D prostorové senzory LIDAR (CE30-C)

3D Prostorovy snimac¢ CE30—-C

e 3D senzor pro prostorové vyhodnoceni vzdalenosti okolnich objektl od snimace
o Detekce prekazek v palkruhové vyseci do 4 m od Celni plochy snimace

e Méfeni pomoci metody snimani hloubkového obrazu

e Vystupni format mracno bodl (point cloud mode)

e Komunikacni rozhrani Ethernet TCP/IP

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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Provozni rozsah Snimkova Hmotnost Rozligeni pixeld Zorny Uhel Komunikaénf
01-4m frekvence 219g 320#%24 132°%9° rozhrani
20 fps TCP

Produkty spolecnosti Benewake

TF03-100
TF03-180

Snimac TF-Luna TF-Mini-S TF02-Pro

Typ snimani Jednobodovy ToF

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

Max. dosah 8m 2m 40m 100 m (180 m) 4,0m 4,0 m

FoVv 2° 2° 3° 0,5° 132°(H) / 9° (V) BREEA (R VALY
Frekvence 250 Hz 1000 Hz 1000 Hz 10000 Hz 20 fps 20 fps
Presnost méreni +2%) +1% +1% +1%) +6.cm +6 cm

Komunikace UART, I°C UART, I°C UART, I°C UART, CAN CAN TCP
Napajeni 3,7-52V 50+ 01V 50-12,0V 50V 120V 12,0 vV

robotdobot.cz /



\L/ ControlTech

Benewake 3D prostorové senzory LIDAR (CE30-C)
Specifikace
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Specifické parametry se mohou lisit v zavislosti na testovacim prostiedi a testovacich rezimech. Vychozimi parametry

Parametr’ Hodnota

Prostorové rozliseni

Metoda snimanf Time of Flight

Vinové délka 850 nm

Zorny thel 2 132° (H)*9° (V)
320 x 24 pixeld

660 X 24 pixell (SDK vystup)?

Obnovovaci frekvence

20 fps

Rozliseni

Tcm

Detekéni rozsah 4

Ve stfedu zorného Uhlu: 0,1- 4,0 m
Na okrajich zorného dhlu: 0,1- 2,0 m

Distribuce chyb

<3cm: >53%
<5cm: >85%
<8cm: >97 %
<10 cm: >98 %

Presnost ° <6cm
Opakovatelnost © <3cm
Imunita vici okolnimu svétlu 7 60 klux
Datové rozhranf TCP
Operacniteplota 0-50°C
Teplota pfi skladovani -30-+70°C
Napajenf 12VDC (> 2A)
Spotfeba <6W
Rozméry 79x 47 x 50 mm S x V x H)
Kryti IP65
Fotobiologicka bezpecnost EN 62471
Hmotnost 219g

snimanf jsou: objekt s odrazivosti 90 %, doba chodu 20 minut, vyhodnoceni centrélnich pixell
2 Zorny Uhel je uZivatelsky nastavitelny.
3 Podrobnosti Ize najit v uzivatelském manuélu (sekce 11.2).
4 Typicke hodnoty pfi snimanf bilé tabule s odrazivosti 90 %.
> Stredni odchylka v oblasti 24 * 24 pixeld oproti skute¢né vzdalenosti. Plati pfi snimani bilé tabule s odrazivosti 90 %.
6 Standartni odchylka vystupnich hodnot pfi snimani bilé tabule s odrazivosti 90 %.
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V aplikacich se silnym okolnim osvétlenim mize byt zvysena presnost snimani. Vce podrobnostf Ize najit v uZivatelskem
manualu (sekce 6).
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Benewake 3D prostorové senzory LIDAR (CE30-C)

Rozméry

1. Vngjsiobal 4. Konektor napéajeni

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

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

Komunikacni rozhrani

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

Napajeni (M8 samec)

Napajeni Pin ¢. Poznédmka EtherNet Pin €. Poznamka

1 - - 1 ETH RX_P

2 - : : 2 ETH RX_N

3 Signal GND 3 ETH TX P

14 32 4 LDV 3 21 4 4 ETH_TX_N
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Ben;woke 3D prostorove senzory LIDAR (CE30-C) contrOITeCh

Prislusenstvi
Napajeci kabel Napajeni
Komunikacni kabel Komunikace EtherNet (pouze CE30-C)

z ré

Priklad snimani

Ve vychozim nastaveni poskytuje snimac hloubkovy obraz a odpovidajici Udaje o intenzité pro kazdy
pixel v prlibéhu méfeni. Prvnf ¢ast obrézku zobrazuje objekty v mistnosti zachycené normélni kamerou
ve stupnich 3edi, prostfednf ¢ast je scéna zachycena snimacem CE30-C a vykreslena prostiednictvim
hloubkového obrazu. Dolni ¢ast obrazku zobrazuje vystup — mracno bodd vytvofené na zakladé

zpracovaného hloubkového obrazu.
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