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LimeCam — Messmethode

Beleuchtungsanlage LimeCam

Auswertungen
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LimeCam — Measurement Rack @

SETTI S
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LimeCam — Measurement Rack

1 Structure (110 cm), 2 Side-extenders (50 cm)
3 Vacuum suction cup mounts

1 Lime-8 electronics unit, battery, USB interface
5 Light sensors, 0.1 — 2000 Lux

1 GPS unit

1 Camera, calibrated

3 hrs autonomous operation
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LimeCam - Mounting
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LimeCam — Mounting @

Low roof (avoids shading of distant LP)
Low, long, flat motor hood (sensor height ~80 cm)
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LP with h >= 1.2*d*(H-2z)/D can be measured
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LimeCam - Mess-Logistik @

* Messung bei Nacht, kein Niederschlag

« Mess-Fahrzeug fahrt mit Verkehrsfluss, max. 80 km/h
* Absperrung von Verkehrswegen nicht notig

« Jede Fahrspur der Strecke wird 1 x befahren

* Messdaten werden von LimeCam auf PC uUbertragen

* Auswertung der Daten durch einen geschulten
Messtechniker im Buro

* Darstellung und Ausgabe der Daten in verschiedenen
Formaten nach Vorgabe
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LimeCam - Software - Funktionen

* Verwaltung, Auswertung, Prasentation

* Synchronisation der Messungen mit GPS
 Bildverarbeitung - Erkennung von Lichtpunkten
 Bild-zu-Bild Tracking von Lichtpunkten

« Berechnung der 3D-Position von Lichtpunkten
« Graphische Darstellungen

« Karten-Server (offline, SQL Datenbank)

» Erstellung von Karten und Datensatzen

» Erstellung von Berichten (.doc, .pdf)
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LimeCam - Software — Map

OT LimeCam v1.2 - Project: 2015-03-20_2159_019.proj
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LimeCam — Software — Data Table

OT LimeCam v1.2 - Project: 2015-03-20_2159_019.proj = g[ x|
File Data Processing Settings Tools Help
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LimeCam - Software — Video

File Data Processing Setings Tools Help

OT LimeCam v1.2 - Project: 2015-03-20_2159_019.proj
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LimeCam - Software - Background @
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LimeCam - Data Export

 Data tables
.CSV

* Light maps
* (.jpg, .dxf

graphical

 Reports (textual
.doc, .pdf
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LimeCam — Kundennutzen @

Kundennutzen in allen Phasen eines Beleuchtungs-Projektes
1. Erhebung Ist-Zustand: Zahlung, Verortung, Helligkeit,
Dokumentation des Bestandes,
Verbesserungspotential / Einsparungspotential

2. Simulation: Vergleich Ist-Zustand — Simulation

3. Realisierung: Zahlung, Verortung, Helligkeit, Dokumentation,
QS Realisierung, Vergleich Realisierung — Simulation

4. Betriebsfuhrung: zykl. Dokumentation, QS Alterung
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LimeCam - Erhebung Ist-Zustand @
Zahlung, Verortung
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LimeCam — Erhebung Ist-Zustand @
Helligkeit (lux)
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LimeCam — Erhebung Ist-Zustand @

Autobahn: Maxima mit 50 lux (li.) und 25 lux (re.)
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LimeCam — Erhebung Ist-Zustand @

Autobahn, 6 Spuren, ~ 80 km/h, Detailansicht
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LimeCam - Erhebung Ist-Zustand @
Autobahn, 4 Spuren, Beleuchtung ~ 1 Jahr alt
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LimeCam — Erhebung Ist-Zustand

Berechnung Kenngroien Emin, Emax, Em,
Gleichmaldigkeit Uo = Emin/Em
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LimeCam — Erhebung Ist-Zustand

Seestadt Aspern, Wien
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LimeCam — Erhebung Ist-Zustand @

Kreisverkehr (mit konventionellen Methoden schwer zu erfassen)
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LimeCam — Beispiel Sanierung @

Vergleich von Leuchten

Fluorescent (oben)

LED (unten)
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LimeCam - Vergleich Simulation - Realisierung @

Simulation EN 13201 LimeCam
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LimeCam - Vergleich Simulation - Realisierung @

Simulation EN 13201 LimeCam
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LimeCam - Vergleich Simulation - Realisierung

LimeCam

EN 13201

Simulation
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LimeCam - Vergleich Simulation - Realisierung @

LimeCam - EN 13201 = Difference
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LimeCam — Betriebsfuhrung @

Messung A (Dez. 2015)

Differenz (B-A)
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LimeCam - Zusammenfassung @

LimeCam = Schnelle und kostengunstige Erfassung von
bestehenden Beleuchtungsinstallationen

Informativ: Lichtverteilungen, Karten, Fotos,

Datenbank der Lichtpunkte mit Details
Innovativ. Modernste Technik (Gps, Bildverarbeitung)
Praktisch: Verkehrsflache absperren nicht notig,

ein Fahrstreifen in einem Durchgang
Sicher: Messtechniker ist geschutzt im Fahrzeug
Schnell: Messleistung 200 Lichtpunkte / Std.
Skalierbar: Projektgrofe 100 — 10000 Lichtpunkte
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