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Doelstelling Mechanisch

Gebouwen worden niet altijd exact gebouwd zoals op het plan staat beschreven. model

Daarom plant de Vlaamse overheid het invoeren van een as-built attest. Hiervoor is 3D-geprintte
een opmeting van de werkelijke bouw vereist. Een oplossing hiervoor is een draagbaar beschermingshuls
sensorplatform dat een 3D-map bouwt van de omgeving.

2D-laserscanner van
Pepperl+Fuchs

Methode Een roterende 2D-scan rond
een as, niet loodrecht op zijn
viak, vormt een 3D-scan.

Riemspanmechanisme

Holle as zodat de kabels

Tandriem en ‘— via de sleepring met de
tandriemschijven om sensor verbonden

de overbrenging kunnen worden.
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Encoderschijf
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Figuur 2: Peppler & Fuchs 2D-laserscanner [2] Stappenmotor

Figuur 1: 3D-puntenwolk [4]

Figuur 3: mechanische opstelling roterend platform
De drivers en alles ervoor

wordt aangestuurd en

Pepperl+Fuchs :‘:gel'gf" via een Laser_pipeline [1]
Laserscanner s A -Filtert ruis en ongewenste metingen SOftwa re
Flguiur 45 logo Pepperl & Fuchs [2] Figuur 5: Logo Raspberry Pi [3] -Projecteerd 2D-scan Cartesiaanse co6rdinaten model

-Assembleert meerdere scans tot 3D-puntenwolk
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in JSON formaat [2]
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Figuur 6: 2D-scanner

Stappenmotor Encoderschiif
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Figuur 7: stappenmotor Figuur 8: encoderschijf
De stapgrootte van een stappenmotor is bekend.
Op basis hiervan kan de positie relatief bepaald worden.
De encoderschijf zorgt dient ter verificatie dat er geen
stappen zijn overgeslagen. Eenmaal per omwenteling
wordt de rotatie absoluut bepaalt op basis van de
bredere opening. Deze schijf wordt tussen een optische
zender en ontvanger aangebracht.
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Visualisatie van de
puntenwolk kan life in Rviz. [1]

Drive ode_
rotatie

Octomap bouwt een map op basis
van waarschijnlijkheid. Telkens een
punt waargenomen wordt, stijgt de
waarschijnlijkheid dat er iets
aanwezig is in de voxel waarin dit
punt zich bevindt.

(2D=pixel, 3D=voxel) [1]

[4] http://www2.informatik.uni-freiburg.de/~hornunga/pub/hornung13auro.pdf

Combineert de rotatie van de
laserscanner t.o.v. het platform
en de rotatie van het platform in
de ruimte.
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Leidt versnellingen af naar posities

Drivers

Extraheren bruikbare informatie
en omzetting in ROS-messages

Alle input data wordt
gesynchroniseerd.

Drive ode__
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Een Innertial Measure Unit meet 9 vrijheidsgraden: Bronnen
-Axiale versnelling: x, y, z [1] http://wiki.ros.org
-Hoekversnelling: x, vy, z [2] http://www.pepperl-fuchs.us
-Ligging in aardmagnetisch veld: x, y, z [3] https://www.raspberrypi.org
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