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Gyrostabllisierte Plattformen

Wie wir dynamische Datenerhebungen besser machen...




Einsatzmoglichkeiten
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Datenerfassungsproblem Airborne Sensors
Roll Pitch

4 ynstabilisiert

4 stabilisiert
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vnstabilisierte Daten

grundsdtzliche Probleme:

4 Datenverluste — Leerstellen
4 verschwommene Daten
4 Datenfehler
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stabilisierte Daten

grundsatzliche Vorteile:

4 Reduzierung der LUcken
4 Red. der Uberlappungen
4 groBere Bildscharfe
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(un-)stabilisierte Daten — Am Beispiel eines LIDAR-Scanner

4 ungenaue

Randlinien

4 Datenlucken

\ September 07, 2021
y S somaar Andreas Steps / CEO — Johannes Dreyer / Support
» s ...g Ahead with Precision General Company Information SOMAG AG Jena

s




y /4
(un-)stabilisierte Daten — Am Beispiel einer Komeraufnahme




Produktporifolio Luftfahrt

GSM 4000 DSM 400 CSM 40

4 nutzbarer Durchmesser zwischen 410 und 130 mm
4 7uladung bis 120 kg
4 mit IMU und Flight Management Support
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Applikationen Luftfahrt

4 VEXCEL UltraCam

4 SPECIM AsiaFENIX
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Applikationen Luftfahrt

4 RIEGL VQ-1560 | 4 PHASE ONE PAS 880
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Applikationen Luftfahrt - Kleinere Sensoren

4 PHASE ONE Kamera
4 APPLANIX IMU
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Bewegungsachsen
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Pitch Roll
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4 Unstabilisiert
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Produktporifolio Marine & Land

OSM 4000 NSM 400 RSM 400

4 7uladung bis 300 kg
4 mit IMU und Flight Management Support
4 |P Class: IP 67



Applikationen Marine & Land
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Mounisteuerung via APP

) e
2 somag HOME CONTROL ANALYSIS SETTINGS UPDATES HELP -4p- % -

Mount Status Mount Mode Interface Protocol Change

Type: GSM 4000

Serial Nt..lmber: 090012 Fast Leveling Default Mode Protocol 2.0 Default

FW-Version: 4.3.7-A0-606

Extended-Version: 422 PR

Interface Protocol: 2.0 Stab Default Stab ‘ Protocol 1.0 former Applanix

Source Control: Tablet

Status: OK

Service: No Man Default Man Protocol 1.1 former IGI

Built-in Test: oK

Manual Mount Control / Nominal Angles Current Mount Angles / Limits
Roll [°] Roll [’} +p0.12  (-07.00 to +07.00)

Pitch [ +00.21 (-08.80 to +02.30)
Pitch [] Yaw [°]:  +00.02 (-25.00 to +25.00)

End Stop:  No

Collision Avoidance: Inactiv

(N B o




Mountsteuerung via APP

4 ynmittelbare Statuskonftrolle

4 Freigabe und Steuerung div. Features
4 Echtzeitsteuerung

4 Selbsttests fur schnelle Statuskontrolle
4 Firmware updates

4 Jugange zu allen Mount Manuails
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Features

4 Leveling Offset
4 einstellbarer Nivellierungshorizont
4 Winkeloffset von Roll und oder Pitch

4 Anwendungsfall:

4Aufnahmen nicht senkrecht zum Boden

Leveling Offset

Roll Offset [°]

Zero
-30.00 to +30.00 00.00

Pitch Offset [°]

Apply -30.00 to +30.00 +10.00




Features

4 Status / Analysis

4 Freischaltung von Protokoll- und Analysefunktfionen

B o

4 Anwendungsfall:

4 Diagnose der Mount im Fehlerfall
4 Darstellung der Mountwinkel

4 Uberwachen von Mountvariablen
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Chart Viewer

.

.

o

2

3

H

2

4

o

-

2 4 5 & W oW ow W w2 2 s 3
Time [¢]

et el Actusl Fitch

e MMz RSI - MM Fitch

Mount Variables

Vawe Angle [']

Min / Max Roll Angle
-7.00° / 7.00°
Min/ Max Fitch Angle
8.78°/ 878"
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Features

4 Installation Direction
4 Anpassen der Mount an Sensorbezugssystem

4 Anwendungsfall:

Installation Direction

4 Einbauraum / Befestigung begrenzt

4 nur verdrehtes Einbauen moglich

Default

Angle [*]

Apply 179 to 180 +55.00
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Features

4 IMU Installation Position on Vehicle Frame

4 Transformiert die Winkeldaten (Roll, Pitch, Yaw) der im Vehikel
installierten IMU in das Mount Bezugssytem

4 Anwendungsfall:
4 IMU befindet sich nicht auf der Mount

IMU Installation Position on Vehicle Frame

Yaw Angle [°] 00.00
Default

Pitch Angle [*] 00.00
Apply Roll Angle [°] 00.00




Features

4 AUX port
4 Kommunikation zu einem Drittanbietergerat

4 Anwendungsfall:

4 IMU-Nutzung ohne zusatzliches
FMS

4 Performancesteigerung
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Features

4Collision Avoidance
4 FUr GSM 4000 ab Anfang Oktober
4 7usammenfUhrung von Endstop Limits, Block Axis, Pump Direction

4 Kollisionsvermeidung von Mount und Paylod mit der Umgebung

B SOMAG Mount Control App
4 Anwendungsfall: )
. 2 somag HOME CONTROL  ANALYSIS SETTINGS UPDATES HELP >
Kl b B pid |‘ Mount Status Mount Mode nterface Protocol Change
4 Kleiner Bauraum und Mog iche
. . lumber: 0900 ‘FastLevelmg Default Mode Protocol 20 | Default
0-606
olfision aes raylodas 22
20 ‘ Stab ‘ Default Stab Protocol 1.0 | former Applanix
Tablet
K
No ‘ Man Default Man Protocol 1.1 | former IGI
ilt-i
M ol /No
oll ] |
J
‘ 2en ‘
Pitch [°] }
‘ Apply ‘ Yaw [1] 00.00 }
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End Stop Limits Mount Variables

Block Axis Block Angle [°] .
Working Level: 0.07 mm

Roll Limits [7]
-07.00 to +07.00 l -07.00 l l +07.00 l [ Disable Roll ‘ | 00.00 l

Default Pitch Limits [7]
-08.80 to +08.80 l -08.80 ‘ l +08.80 l [Disable Pitch‘ l 00,00 l
Yaw Limits []

Apply -2500 to +25.00 l -25.00 ‘ l +25.00 l [DisableYaw‘ I 00.00 l

End Stop Limits Mount Variables

Temperature Sensor: 25 °C

Block Axis Block Angle [°] )
Roll Limits [*] Working Level: -8.25 mm

-07.00 to +07.00 l -04.00 l l +04.00 l ’Disable Roll ‘ l 00.00 l

Default Pitch Limits [°] Pump Direction o
-08.80 to +08.80 l -03.80 l l +05.80 l ’Disable Pitch‘ l 00.00 l

Temperature Sensor:  25°C

Yaw Limits [?]
Apply -25.00 to +25.00 l -25.00 l l +25.00 l ’Disable‘(aw‘ l 00.00 l
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haufige Fehlerfalle

4 unzureichende Befestigung der Mount
4 instabiler Untergrund
4 |lose Schrauben
4 7usatzliche DGmpfer unter der Mount
4 Folgen:

4 oszillieren/Einschwingen der Mount

4 Losung:
4 vermeiden des Genannten



haufige Fehlerfalle

4 Oil low Meldung (GSM 3000) falsch interpretiert
4 Annahme das Tank leer
4 nicht gentgend Ol im Hydraulikkreislauf
4 Ursache:
4 Tankventil nicht geschlossen / undicht

4 Verunreinigungen / Ablagerungen im Kreislauf

4 1.osung:
4 Tankventil prufen

4 Initalisierung der Mount mehrmals hintereinander
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haufige Fehlerfalle

4 Eintritt in Fluglinie wahrend Kurvenflug
4 verwackelte Bilder
4 Ursache:

4 Mount gerat in Endlage

4 Losung:
4 Planen des Fluges mit entsprechenden Fluglinien



haufige Fehlerfalle

4 Verlust von Bewegungsbereich :

4 Ursache:

4 Flugzeug fliegt z.B. mit hohen Pitchwinkel

4 Ergebnis:

4 Roll wird entsprechend eingegrenzt und
Endlagen haufiger erreicht

4 aufgenommene Daten
entsprechend belastet

4 1.osung:
4 Unterbau (Keil)

4 Flugplanung

III/
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haufige Fehlerfalle

4 Steuerung der Mount via FMS fehlerhaft
4 Problem:

4 Verbindungsfehler zwischen Mount und FMS

4 Losung: T
comt [EOHiZ | coms | coms | coms |
4 PrOfen der Verkabelung — i
® None s @ None
H  odd || ® 8Bfs| C 2Bits| ~ yonnoFF
4 EInSTellungen FMS Interface Protocol Change
OQutput Select  |Gimbal - Input Select |Gimbal hd
und Protokol
Protocol 2.0 Default Type (GSM4000 -
Update Rate 20 Hz -
Protocol 1.0 former Applanix
Close Apply
Protocol 1.1 former IGI

4Input and Output Port settings — GSM4000

Copyright © Applanix Corporation, 2017
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