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ÅRobotic Total Station (RTS) ÌMU Fusion

- 6 DoF Positionierung & Navigation 

-Mobile Mapping Systeme

-Referenz & Regelung

- Probing Device/ Pole Tilt Kompensation

ÅGNSS-denied Umgebungen (Innenraum, Untertage)

Motivation
6DoF Posenschätzung
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6DoF Forschungs- und Anwendungslandschaft
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6DoF Forschungs- und Anwendungslandschaft
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ÅAnforderungen an die Synchronisation

- Fehler in der Position unter 1 mm

RTS Synchronisation
Anforderungen

1 m/s ʼ1 ms 

2.5 m/s ʼ400 µs 10 m/s ʼ100 µs 
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ÅSynchronisation

- Kalibrierung eines Sensors der die Zeit misst

-Messunsicherheit

Ansatz Synchronisation

Zeitliche 
Kalibrierung

Sensorboard 
Synchronisation

Controller 
Synchronisation
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ÅVerschiedene Konfigurationen möglich

- 72h Experiment

Network Time Protocol
Evaluierung Zeitdomäne

Controller Synchronization

Setup MAE [ µs ] Sigma [ µs ]

a) GNSS/PPS 1.01 0.87

b) Wifi 406.92 24.01

c) Ethernet 10.44 7.20


