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Calibracion del sensor
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Errores del sistema
LIDAR

La posicion (lever arm) y la orientacion (boresight) de la IMU
referente al sistema LIDAR deben ser constantes y conocidas

(observadas con precision)
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Fuente: Katzenbeisser



Errores del sistema
LIDAR

La posicion (lever arm) y la orientacion (boresight) de la IMU
referente al sistema LIDAR deben ser constantes y conocidas

(observadas con precision)

Interrupcion de la senal GPS
Salida o puesta de satélites GPS

Cambio de las condiciones troposféricas

Efectos “multipath”



Errores de la distancia

N 1
t= 4+ At S=—C.+AS
f = 2f °

tiempo entre emision y recepcion de un pulso
distancia al objeto

frecuencia de un oscilador (contador)
numero de ciclos (counts)

velocidad de la luz en la atmdsfera
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Errores de la distancia

t=?+@ = s:+@

Retrasos causados por caminos opticos (constante)
0 elementos electronicos

Envejecimiento: bien determinable
Temperatura: variable durante el vuelo
Atmosfera

Variabie en funcion de temperatura, presion y humedad

Frecuencia del oscilador



desplazamiento

Errores de la distancia

Error constante
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desplazamiento

Errores de la distancia

Error lineal

—vertical — -horizontal
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Errores de la
deflexion del rayo

Sin-generator

|

> Motor / Encoder )”

o(t) :(;)-sin(a)t)

A/D _,aD(t)
converter
oft): angulo real
o(t):  angulo registrado
O. max. angulo de barrido
) velocidad del espejo



Sin-generator

¢ A/D
)Motor / Encoder)" - aD(t)
converter
|

oft)

Errores de la
deflexion del rayo

o(t) :(;)-sin(a)t)

Zero-offset

desalineamiento mecanico entre _
espejo y encoder p (t) — Ot(t) T
zero shift dentro del A/D converter

Factor d’escala
nnnnnnnnnnnnnnnnnnn . (t) = a(b)- (1
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(A/D-converter)

causado por el encoder



desplazamiento

Errores de la
deflexion del rayo

Zero-Offset
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desplazamiento

Errores de la
deflexion del rayo

Error del factor d’escala

—vertical — -horizontal
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Errores del sistema h = 2200m, “:50"5
LIDAR

Precision de IMU:

G.=0,: 0.004° - 0.020°

O cading - 0.008° - 0.040°

dz=0.08—0.36my_—--L--4--7-7~ -

Precision de GPS (en buenas condiciones):

0,=0,=0,: ~0.05m



desplazamiento

Error de I'actitud

Error de roll Aw
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desplazamiento

Error de I'actitud

Error de pitch Ao
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desplazamiento

Error de I'actitud

Error de heading Ax
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desplazamiento

desplazamiento

Sumario de errores y
sus efectos

Errores de la distancia
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Calibracién de un
sistema LIDAR

Requisitos:

Area plana, sin vegetacion, cubriendo todo el ancho del barrido
(e.g. pista de un aeropuerto)

100 — 200 puntos de campo

Edificio de calibracion largo con tejado plano



Calibracién de un
sistema LIDAR

Edificio de calibracion: —t <

Pitch-Offset: datos LIDAR AR, f
sobre edificio en modo perfil _’?{f” P
(angulo de barrido: 0°) S

Roll-Offset: datos LIDAR
sobre edificio al extremo de
la pasada

(angulo de barrido: ~20°) T



Calibracién de un
sistema LIDAR

Pista del aeropuerto de
Reus:

2 0 4 pasadas
ortogonales

Perfiles a lo largo
de la pista




Calibracion de un
sistema LIDAR

Pista del aeropuerto de Reus:

2 0 4 pasadas ortogonales
Perfiles a lo largo de la pista

Proceso iterativo :
Error d’escala

T e T L AT T

Error de la actitud
(roll)
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Calibracion de un -
sistema LIDAR Apply results

File

|»

Starting average dz: 0.2472 _
Final average dz: 0.0752 .

Proceso automatico (TerraMatch):|

Standard error. of unit weight: 0.0341 : =

NI = Execution time: 4081.5 sec
+ 8 Number of iler;tions: 49
@ o . :
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Ajuste de pasadas

Configuracion del bloque:

5 areas de control (20 puntos de
campo cada una)

Pasadas transversales cruzando
las pasadas del proyecto y 1 area
de control (cOmo minimo)

Cada pasada del proyecto esta
cruzada por 1 pasada transversal *#
(como minimo)

2




-

- Puntos de campo (h:=0.0m)
- dh entre campo y pasada
- dh entre pasadas

Ajuste de pasadas

Flujo de trabajo (automatico):

Definir zonas de solape entre

pasadas

Definir zonas de solape entre Ajuste (ACX)

campo y pasadas

Clasificar puntos de suelo y
calcular DEM por pasada N

Calcular diferencias en altura dh _
Correcciones 4h

estimadas por
entre campos y pasadas pasada

entre pasadas




Ajuste de pasadas

Resultados practicos:

Results of Laser Strip Adjustment
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Para informaciones sobre los productos de TerraSolid (e.g. TerraMatch)

http://www.terrasolid.fi/
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