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Kollisionsvermeidung von Auf einen Blick
FTF bei jeder Witterung

m |ntegrierte CAN-Schnittstelle
m Performance Level ¢ (PL ¢
m Kollisionsvermeidung von FTF nach vorne und hinten

®m Radartechnologie eignet sich besonders fur

Radarsensor mit integ rierter schwierige Witterungsbedingungen
CAN-Schnittstelle fur fahrerlose
Transportfahrzeuge
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Die Anwendung

In der chemischen Industrie kommen an vielerlei Stellen fahrer-
lose Transportfahrzeuge (FTF) auf dem Betriebsgeléande zum
Einsatz. Die Fahrwege werden jedoch auch von anderen
Fahrzeugen genutzt. Wenn sich die FTF in unUbersichtlichem
Gelande bei jeder Witterung bewegen, muss dennoch jeder-
zeit gewdhrleistet sein, dass sie bei ihren Aufgaben nach vorne
und hinten (optional auch seitlich) Kollisionen mit anderen
Fahrzeugen oder Objekten, die sich im Fahrweg befinden
koénnen, vermeiden.

Das Ziel

Das Fahrzeug muss vor einer drohenden Kollision sicher
gestoppt und ggf. eine Routenkorrektur durchgefuhrt werden.
Damit dies moglich ist, missen Sensoren den Fahrweg auf
groBer Distanz Uberwachen. Sofern ein Hindernis entdeckt
wird, leitet der Sensor ein entsprechendes Signal an die Steuer-
einheit weiter und das FTF wird abgebremst.

Hinzu kommt, dass die eingesetzte Sensorik eine Objekterkennung
in einer schwierigen Umgebung sicherstellen muss. In der
chemischen Industrie steigt haufig Dampf aus der Kanalisation
auf. Etwaige Objekte mussen durch diesen Dampf erkannt
werden, damit das FTF die Kollision vermeiden kann. Solche
auBeren Bedingungen stellen fur optoelektronische Sensoren
eine Herausforderung dar, die mittels Radartechnologie leicht
umgangen werden kann. Radarsensoren widerstehen schwie-
rigen Witterungen und funktionieren auch bei Verschmutzung,
Feuchtigkeit, Nebel oder anderen Storeinflissen zuverlassig.

Je nach Gefahrensituation muss die Absicherung ein gewisses
Performance Level (PL) oder Safety Integrity Level (SIL) erftllen.
Erforderlich ist dafur eine absolut zuverladssige Detektion
beziehungsweise Abstandsmessung im betreffenden Bereich.
Die Anwendung sollte deshalb ein Performance Level ¢ (PL c)
erreichen.
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Die Losung

FMCW-Radarsensoren sind perfekt geeignet, um eine optimale
Uberwachung der Hauptfahrtrichtungen auch in dieser
schwierigen Umgebung zu gewahrleisten. Unabhéngig von der
Witterung oder anderen &uBeren Einflissen, messen die
Sensoren der Serie MWC25M-L2M-* zuverlassig auf naturliche
Objekte und erkennen so potenzielle Kollisionen im Voraus.

Der Erfassungsbereich kann dank Vorder- und Hintergrund-
ausblendung an die Umgebung angepasst werden. AuBerdem
kann je nach Anwendung zwischen insgesamt drei Messbe-
triebsarten umgeschaltet werden. Fir die Kollisionsvermeidung
in FTF kommt der Modus ,erstes Objekt” zum Einsatz, bei dem
immer das Objekt erfasst wird, welches sich am nachsten zum
Sensor befindet.Durch die hohe Abtastrate von bis zu 200 Hz
kann die Distanz zu Objekten im field of view (FoV) sowie deren
relative Geschwindigkeit zuverlassig gemessen werden.

Je nach gefordertem Performance oder Safety Integrity Level
koénnen die Radarsensoren der Serie MWC*-L2M-B16 ein-
fach oder redundant genutzt werden. Ein maBgeschneidertes
Safety-Konzept in Kombination mit einer diagnosefahigen
Steuerung bestatigt hierbei die Eignung der Sensoren flr sicher-
heitsrelevante Applikationen und erleichtert dem Anwender
den entsprechenden Nachweis.

Technische Features

Messbereich 0,5-25 m
Arbeitsfrequenz 122,25 ... 123 GHz
Schutzart: IP68/IP69
Blindbereich 0-0,5m
Temperaturbereich -40 ... +7/0 °C
Erweiterte EMV, vergleichbar mit

El-Level und -Impulsen

Mehr Informationen unter: pepperl-fuchs.com/px-radar

Die Vorteile

Die integrierte CAN-Schnittstelle der Serie erlaubt die einfache
Integration in das CANopen-Bussystem des Fahrzeugs.
Dariber hinaus werden Statusinformationen Uber den Sensor
zur Verfugung gestellt, z. B. den ,producer heartbeat” und die
Validitat des gemessenen Abstandswertes. Mit diesen Daten
kann in einer sicheren Steuerung Uberprift werden, ob der
Sensor korrekt arbeitet. Damit ist es moglich, ein Performance
Level ¢ (PL c) Kat. 2 zu erreichen und so die Anwendung sicher
zu l6sen, auch bei Nachrustungen. Die Parametrierung erfolgt
dabei einfach via CANopen Parametriersoftware sowie
PACTware DTM.
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