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LiDAR-LOC 2 
模块化 LiDAR-LOC 2 定位软件可根据周围的自然轮廓进行
准确定位。它同时支持多台扫描仪，也特别适用于各种型号的
AGV/AMR。对于移动平台、自动导航系统或服务机器人的个别
解决方案，支持额外的人工地面标记（例如反光板）或外部量
距。SICK 定位解决方案保证了对环境变化的高耐受力和可靠
的位姿输出。LiDAR-LOC 2 可作为纯软件解决方案，可在选定
的第三方控制器以及 SICK 控制器上运行。它为可靠的车辆导
航提供了坚实基础。

激光扫描仪定位软件

兼容 SICK 硬件

产品特点 - 您的受益
 • 可靠的定位解决方案：针对多种型号和尺寸的移动平台进行准确定位
 • 用途广泛：支持多个传感器（激光扫描仪、线路、读码、里程计）和控制器（SICK、第三方）
 • 改进定位算法：对环境变化的高耐受力
 • 易于使用：基于 Web 的操作界面，轻松集成 ROS/2
 • 高定位精度：± 10 mm 位姿测量精度 1)

 • 匹配您的现有系统架构：轻松升级现有车队，减少对车辆控制器的改动，无需 IPC 编程
 • 基于自然轮廓的定位：无需修改基础设施

1) 取决于传感器

虚拟路径导航 (VLN) – 软件扩展 
虚拟路径导航扩展可以改进路径引导系统，即使在高频进出
区域（例如交叉口）的物理路径被移除或损坏的情况下。它实
现了路径引导和轮廓定位的可靠协同。该解决方案可以模拟
人工路径信号以覆盖损坏的磁条，也可以用于完全沿着虚拟
路径移动。由于具有示教和重复功能，因此简化了集成和调
试。它的设计方式使现有的路径跟踪系统架构也可以进行升
级。操作稳健性的提高，以及便捷地虚拟调整，将有效减少停
机时间。
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