Sqja dokumenta ir aprakstitas LIDAR sensora prieksrocibas salidzingjuma ar kameras, radara un siltuma sistému
izmantosanai drosibas un objektu izsekosanas lietojumos.

LIDAR SALIDZINAJUMA AR
VIDEONOVEROSANAS KAMERAM

PrieksSrociba Nr.1

Preciza 3D kartesana un attaluma meérisana

e LIDAR izstaro lazera impulsus un mera laiku, kas nepieciesames, lai tie atstarotos, tadéejadi radot precizu 3D vides
“punktu makoni”.

e Tas lauj precizi aprékinat attalumu lidz katram redzamajam objektam neatkarigi no apgaismojuma vai tekstlras.

o Kameru sistemas rada tikai 2D attélus. Lai gan dzilumu var noteikt, izmantojot stereo redzamibu vai maksliga
intelekta modelus, tas ir mazak precizi un var bat kludaini.

Prieksrociba Nr.2 Prieksrociba Nr.3

Strada pilniga tumsa vai Konfidencialitates saglabasana

nepletlekama apgaismojuma e LiDAR dati ir anonimi 3D punktu makoni, kas attélo
objektus un cilvékus ka plankumus vai konturas.
Nodrosinata funkcionala noteikSana un izsekosana,
neidentificéjot sejas iezimes vai numura zimes,
tadejadi samazinot juridiskas un etiskas problémas.
Ideali piemérots GDPR vai CCPA prasibam
atbilstosam drosibas sistemam publiska vai dal&ji
publiska vidé (pieméram, lidostas, pilsetinas, biroju
ekas).

LiDAR darbojas, nosutot savu gaismas (lazera) avotu -
tas nav atkarigs no areja apgaismojuma.

Tas pilniba darbojas pilniga tumsa, krésla, ritausma,
tunelos vai énainas vietas.

Kameras veiktspéja strauji samazinas vaja
apgaismojuma, ja vien to nepapildina maksligais
apgaismojums, kas palielina izmnaksas un sarezgitibu.

PriekSrociba Nr.4 PrieksSrociba Nr.5

Uzticama ielausanas atklasana un Izturiba nelabveligos laikapstaklos
izsekosana un apstaklos

e LIDAR var noteikt kustibas lielumu, atrumu un » LiDAR sistémas var ieklGt migl3, lietd, puteklos,
virzienu realaja laika, kas uzlabo viltus pozitivu dumos un pat daléjos Skérslos (pieméram, tikla
rezultatu noraidiSanu (piemeéram, dzivnieki pret 70gos).
cilvékiem). « Sados apstaklos kameras var k|Gt gandriz nederigas,
Zonésana ir precizaka: LIDAR var noteikt, vai kads jo attéls ir izplGdis vai aizsegts.
parlien pari Zzogam vai zem ta - lietas, ko kameras « Ipasi svarigi tas ir ara perimetros, ripnieciskas
analitika var nepamanit. teritorijas vai ugunsgréku zonas.

Kameras var maldinat aizsegSana, apgaismojuma
izmainas vai maskéta kustiba.

PriekSrociba Nr.6

Augsts atjauninasanas atrums (maza aizture)

e LiDAR sensori parasti skené un atjaunina informaciju desmitiem lidz simtiem reizu sekundé, tapéc tie spéj reagét uz
atri mainigiem iebrukumiem.

e Tas ir butiski, lai reallaika rezima atklatu draudus un iedarbinatu trauksmes signalus ar minimalu kavésanos.

e Kameras var ciest no kustibu izplG8anas vai zema kadru uznemsanas atruma sarezgitos apstaklos.
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Sqja dokumenta ir aprakstitas LIDAR sensora prieksrocibas salidzingjuma ar kameras, radara un siltuma sistému
izmantosanai drosibas un objektu izsekosanas lietojumos.

LIDAR SALIDZINAJUMA AR TERMALAJAM
VIDEONOVEROSANAS KAMERAM

Mazaka datu apstrades jauda

LIiDAR iegust strukturetu 3D punktu makoni ar datiem, kas ir dzili un bez trokSniem. Tas prasa daudz mazaku
apstrades jaudu, lai noteiktu un izsekotu objektus.

LIDAR var izmantot malu apstradi, lai samazinatu kopéjas 1pasumtiesibu izmaksas.

Kameras sistemai objekta izsekoSanai nepiecieSams augstas izskirtspéjas RGB attéls ar lielu kadru
uznemsanas atrumu, kas prasa daudz lielaku apstrades jaudu, lai izsekotu un identificétu objektus, turklat
pastav risks, ka slikta apgaismojuma veiktspéja var pasliktinaties.

Priek&rociba Nr.] Prieksrociba Nr.2

3D telpiska izpratne (dzilums un Augstaka klasifikacijas
pozicionésana) precizitate (bez siltuma)

« LiDAR nodrosina reallaika 3D punktu makonus, » LIDAR klasificé objektus, pamatojoties uz to

kas Nnozimé, ka katram atklatajam objektam ir formu, izméru, kustibas modeli un atrasanas
preciza atraganas vieta telpa (X, Y, Z vietu, tapeéec tas ir uzticamaks cilveku,

koordinatas) transportlidzeklu un dzivnieku atskirsanai.
Tas lauj precizi noteikt ielausanas zonas, izsekot Termokameras izmanto temperaturas atskiribas,

augstumu (pieméram, kapsana) un atdalit ko var maldinat:
vairakus objektus. Uzkarséetas iekartas vai virsmas,

Termokameras nodrodina 2D siltuma kartes - saules sasilditi objekti,

nav iespéjams uztvert dzilumu vai ticami dzivnieki ar lidzigu termisko profilu ka cilveki.
novertéet izmerus, ja vien objekti nav kalibréti

pec zinamiem siltuma parakstiem un

attalumiem.

PrieksSrociba Nr.3 PriekSrociba Nr.4

Neatkariba no apkartéjas vides Labaka zonesana un pielagota
« LiDAR klasificé objektus, pamatojoties uz to zonas hoteiksSana

fc')rmu,_izrtwéru, kustik?as m_odeli u[w atrasanas e Izmantojot LIDAR, varat noteikt precizus
viety, tape_c tasir uzUca_mgks C”V?k,u'v , virtualos zogus, 3D apjomus vai interesu zonas
transportlldzek!y un dzivnieku atslflrsanal. pat vairakos augstuma slanos (pieméram, jumta,
. Tevrm?kameras |zman‘Fo :cemperaturas zemes, pusapgabala).

atskmbas,_ko vfar rT\aIdmajt: _ « Termokameras ir ierobezotas ar 2D plakni, un

° uzka rseta; |e_k.art§s Va_” virsmas, tam ir gruti precizi segmentét zonas - jo ipasi

o saules sasilditi objekti, parpildita vai daudzslanaina vide.

o dzivnieki ar lidzigu termisko profilu ka '

cilveki.
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Saja dokumenta ir aprakstitas LiDAR sensora prieksrocibas salidzindjuma ar kameras, radara un siltuma sistému
izmantosanai drosibas un objektu izsekosanas lietojumos.

LIDAR SALIDZINAJUMA AR RADARU

PrieksSrociba Nr.1

Daudz augstaka telpiska izskirtspéja

e LIDAR rada blivu 3D punktu makonus, kuros tiek fiksetas smalkas objektu formu, kontdru un virsmu detalas.
« Radars parasti nodrosina rupju izskirtspéju, nosakot objektu klatbutni un aptuveno atrasanas vietu, bet ne to

precizu izméru, formu vai siluetu.

Priekdrociba Nr.2 Prieksrociba Nr.3

Labaka objektu diferenciacija
parbliveta vide

« LIDAR var atskirt vairakus tuvu blakus esosus

Patiesa 3D kartésana un objektu
profilesana

e LIDAR nodrosina milimetru lidz centimetru

dziluma precizitati un spéj rekonstruét pilnu 3D

modeli.
Radars sniedz informaciju par darbibas radiusu
un atrumu, bet parasti tam trukst telpiskas

detalizacijas, lai izveidotu izmantojamu 3D karti.

objektus (pieméram, divus blakus ejosus
cilvékus), pateicoties augstakai lenka un
telpiskajai izskirtspéjai.

Radars cieS no daudzcel|u traucejumiem un
signalu saplusanas, jo 1pasi vide, kura ir daudz
metala vai kustibas.

PrieksSrociba Nr.4

Bagatigaki dati maksligajam

ntelektam un analitikai

e LIDAR sniedz strukturéetus 3D datus, kas ir
ideali piemeéroti masinmacisanas, datorredzes
un uzvedibas analizel.

Radars sniedz reti skaitliskus datus (attalums,
atrums, lenkis), kuriem trukst bagatibas, kas
nepiecieSama vizualajai analizei vai viedam
drosSibas funkcijam.
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PrieksSrociba Nr.5

Intuitivaka un vizualizéjamaka

e LIDAR datus var tiesi vizualizét cilvékiem

saprotama veida (3D kartes, kustigi objekti
telpa, siltuma kartes).

o Radara dati ir abstrakti un grutak

interpretéjami, un, lai tos padaritu cilvekam
saprotamus, nepiecieSama papildu apstrade.
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