
مشخصات فنی و خروجی های طرح 

Hokuyoاسکنرلیزریکشاملشدهدادهتوسعهسیستم URG-04-LX،
MYNT-EYEشاترگلوبالاستریودوربین D1000،دقیقبسیارسرووموتور

DYNAMIXEL MX-28T،پردازندهبردوباتریJETSON AGX

XAVIERمسیستاین.شودمینصبچرخششرباتیکرویبرکهاست
بایدتداابکاراینبرای.کندتهیهنقشهمحیطازآنیکاملاًصورتبهتواندمی

لیبرهکاهمبهنسبتسرووموتورواستریودوربینواسکنرلیزرسنسورهای
میترلکنهوشمندهمراهتلفنیاتبلتیکتوسطسیستماین.باشندشده
stopصورتبهتواندمیفوقسیستم.شود and goوکندحرکتمحیطدر

تهیهبعدیسهنقطهابرایستگاههردروکندتوقفمختلفهایایستگاهدر
ازیهایروشبامختلفهایایستگاهدرشدهتهیهنقاطابرآخردرسپسکند

.کندرجیسترهمبهنسبت(ICP)تکراریصورتبهنقطهنزدیکترینقبیل
visualهایالگوریتمازاستفادهبااینبرعلاوه odometryدادهرویبرکه
درتهپیوسصورتبهتواندمیسیستماینشود،میاجرااستریودوربینهای

همبهیتقریبصورتبهراشدهبرداشتبعدیدونقاطابروکندحرکتمحیط
ازمتراکمبعدیسهنقطهابریکنهاییخروجیروشهردر.کندرجیستر

نقاطابر،شدهتعبیهUSBدرگاهازاستفادهباتوانمیآخردر.استمحیط
.کرددریافتراشدهتولید

سیستم تولید ابر نقطه سه بعدی برای ربات نقشه بردار

علی حسینی نوه: مجری طرح

محمدامین منوچهری: همکاران

چکیده

هاتونلوساختمانداخلهایمحیطخصوصاًمحیط،ازنقشهتهیه
هایپرندهاینبرای.استبودهبرخورداربالاییاهمیتازهمواره

میکهاندشدهدادهتوسعهدارچرخهایرباتیاوسرنشینبدون
.نندکتهیهنقشهمحیطازمختلفسنسورهایازاستفادهباتوانند

کارهایومحیطازنقشهتهیهدررایجسنسورهایازیکیدوربین
مکاناعدمدوربینبابردارینقشهاصلیمشکل.استفتوگرامتری

.استبافتبدونهایمحیطیاکمنورباهایمحیطازنقشهتهیه
افتبوالگوتقریباکهساختمانوتونلداخلهایمحیطدرروشاین

ویرتصاپردازشاینبرعلاوه.نیستمناسبنداردوجودسطوحروی
اسکنرهالیزر.استبرزمانبساردوربینتوسطشدهاخذ

نیآصورتبهمحیطازنقشهتهیهبرایمفیدبسیارسنسورهایی
تولیدسرعتولیدارندبیشتریقیمتگرچهاسکنرهالیزر.هستند

بهتوانندمیواستفتوگرامتریروشهایازبیشترآندرداده
.کنندتهیهنقشهبافتبدونهایمحیطازآنیصورت

اهداف
قیمتگرانپیشرفتهمحصولاتسازیبومی•
ازفادهاستبابعدیسهلایدارسیستمساختفنیدانشبهرسیدن•

بعدیدولایدار
بردارنقشهرباترویبرشدهدادهتوسعهسیستمازاستفاده•

وآموزشیکارهایمنظوربهطوسینصیرالدینخواجهدانشگاه
گستردهتحقیقاتی

دادهعهتوسسیستمازاستفادهباصنعتیهایپروژهتعریفامکان•
شده

بعدیسههابرنقطتولیدسیستمیکتولیدبااقتصادیجوییصرفه•
بعدیسهلایداردهمیکمعادلقیمتیبا

وUAVرویبرنصبقابلیتباوزنسبکسیستمیکطراحی•
UGVها

مراحل انجام طرح

طراحی  نحوه چرخش لایدار•
ساخت شاسی و بدنه سیستم طراحی شده•
کالیبراسیون لایدار و سرووموتور•
کالیبراسیون لایدار و دوربین•
ترکیب داده های ابر نقطه سه بعدی با داده های ویژوال ادومتری•


