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Seznámení MMS
• inerciální jednotka iVRU-RSSC 

od iMAR
(3x akcelerometr, 3x gyroskop) 

• liniový laserový skener LMS 200 

od Sick (2x)od Sick (2x)

• geodetická GPS 
(Trimble 5800 nebo GeoXR)

• software Inertial Explorer od Waipoint



Problém synchronizace

• přiřazení přesného času k datům LS 

– 75 Hz

• máme z GPS případně z INS

– PPS– PPS

– NMEA
$GPGGA,123519,4807.038,N,01131.000,E,1,08,0.9,545.4,M,46.9,M,,*47 

Where: 123519 = 12:35:19 UTC 

4807.038,N Latitude 48 deg 07.038' N 

01131.000,E Longitude 11 deg 31.000‚

………



Komunikace s LMS 200

• RS322 

• RS422 
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Komunikace s LMS 200

• obousměrná komunikace - telegramy

• při každém restartu baud rate 9600

• status request• status request

• baud rate

• další nastavení (rozsah, rozlišení, přesnost)
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Komunikace s LMS 200



Rychlost přenosu

• (401 x 16 + 80) x 75 = 487 200 bit/s

• (361 x 16 + 80) x 75 = 439 200 bit/s

• (201 x 16 + 80) x 75 = 247 200 bit/s

• (181 x 16 + 80) x 75 = 223 200 bit/s• (181 x 16 + 80) x 75 = 223 200 bit/s

• (101 x 16 + 80) x 75 = 127 200 bit/s


