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otivation
6DoFPosenschatzung

A Robotic Total Station (RTS) ° IMU Fusion
- 6 DoF Positionierung & Navigation
- Mobile Mapping Systeme
- Referenz & Regelung
- Probing Device/ Pole Tilt Kompensation

A GNSSdenied Umgebungen(Innenraum, Untertage)
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Accuracy (SD [m])
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TS Synchronisation

Anforderungen

A Anforderungen an die Synchronisation
- Fehler in der Position unter 1 mm

10 m/s ' 100 ps
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A Synchronisation
- Kalibrierung eines Sensors der die Zeit misst

- Messunsicherheit =
2
Angle Time FH
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Network Time Protocol
Evaluierung Zeitdomane

A Verschiedene Konfigurationen moglich

- 72h Experiment a) —

Sigma{ |

a) GNSS/PPS 1.01 0.87 > i
B—u3 Ethernet

b) Wifi 406.92 24.01

c) Ethernet 10.44 7.20

Controller Synchronization

®--® PPS
o-—-® Trigger




