
  

Rendszer vázlatRendszer vázlat

Apache
Web szerver

PostGIS
 szerver

Böngésző +
OpenLayers

Szerver(ek) 
Linux/Windows

Vékony kliensek
Linux/Windows/
OS-X/Android

Adatgyűjtők
Linux/Windows

WMS/WFS
AJAX

Google Maps
 szerver

Böngésző +
Maps API 3

SzenzorokTcl API RS-232

MapServer
WMS/WFS

Py API
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PHP,
Python

AJAX

RS-232

BlueToothHTTP

HTTP



  

Programnyelv
Op. rendszer

Szenzorok

Robot.exe C++
(Windows)

Leica RTS Demo célokra

TclAPI Tcl (Linux, Win, 
Android)

Leica, Trimble,
NMEA GPS, DNA

Egyszerű, több 
mintapélda

PyApi Python (Linux, Win, 
Android)

Leica, Trimble,
NMEA GPS, DNA, 
WebCam, Met 
szenzor, IMU, WiFI

OOP, béta változat, 
folyamatosan 
bővülő szenzorok
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Lehetőségek összehasonlítása
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Letöltés: https://github.com/zsiki/ulyxes 
Honlap: http://www.agt.bme.hu/ulyxes 

https://github.com/zsiki/ulyxes
http://www.agt.bme.hu/ulyxes
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Honlap
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Fejlesztői dokumentáció

Angolul, 
forráskódból
automatikusan 
generálható 
(Sphinx)
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GitHub
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Absztrakció
Szenzor (műszer)

(pl. mérőállomás, GPS, ...)

Interfész Mérőegység

Writer
(opcionális)

Fizikai
eszköz

Adatok

Soros/USB/
Bluetooth/i2c

Fájl (CSV, XML),
Adatbázis, http

Eszköz logika
●üzentek összeállítása
●válaszok értelmezése

Reader
(opcionális)

Fájl (CSV, XML),
Adatbázis, http
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Objektum modell (2015 április 4.)

Iface

SerialIface LocalIfaceBluetoothInterf

Sensor

TotalStation GPS

MeasureUnit

NmeaGps

Leica

MetUnit

Angle

Image

USBIfaceLevelUnit

Trimble5500

Writer

File HTTPRDBMS

VideoFile

WebCAMUnit

DigitalLevel

CSVFile

VideoIface

Logging

Reader

TCA1800 TPS1200

TCRA1100
~3000 sor kód
~1200 sor komment
~30 modul/osztály

Tervezett

BluetoothIface

Részben kész

Használható

Önálló osztályok

Használ Python modulok

serial

cv2/cv

pyusb

I2CIface

BMP180Unit

smbus

BMP180
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Példák
USB2Serial telepítése
Prolific meghajtó telepítése (www.agt.bme.hu/siki/alagutmeres/pl232.zip)

kitömörítés, exe futtatása

Termite program (www.agt.bme.hu/siki/alagutmeres/Termite.exe)
Port (USB2Serial) – eszközkezelőből, 9600, 8,N,1
Leica Trimble 5503
%R1Q,2003:0 RG,7 szögek lekérdezése

%R1Q,9027:0,1.5,0,1,0 WG,27=12.4534 forgatás

robot.exe program (www.agt.bme.hu/siki/alagutmeres/robot.exe,
www.agt.bme.hu/siki/alagutmeres/GComS2K120.dll)

csak Leica műszerek

http://www.agt.bme.hu/siki/alagutmeres/pl232.zip
http://www.agt.bme.hu/siki/alagutmeres/Termite.exe
http://www.agt.bme.hu/siki/alagutmeres/robot.exe
http://www.agt.bme.hu/siki/alagutmeres/GComS2K120.dll
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Példák

Python (OSGeo4W Shell)
pyserial telepítése (https://pypi.python.org/pypi/pyserial/2.6)
kitömörírés
cd xxx
python setup.py install

SerialInterface használat:
Python (OSGeo4W shell, idle)
python C:\OsGeo4W\apps\Python27\Lib\idlelib\idle.pyw

>>> from serialiface import SerialIface
>>> si = SerialIface('test', 'COMx')
>>> si.Send('%R1Q,9028:0,0,0')
%R1P,0,0:

Win: COM1
Linux: /dev/ttyS0

/dev/ttyUSB0

https://pypi.python.org/pypi/pyserial/2.6
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Példák
Szenzor létrehozása:

>>> from angle import Angle
>>> from serialiface import SerialIface
>>> from leicatca1800 import LeicaTCA1800 # műszernek megfelelőt!
>>> from echowriter import EchoWriter
>>> from totalstation import TotalStation
>>> si = SerialIface('nev', 'COMx')
>>> mu = LeicaTCA1800()
>>> wr = EchoWriter()
>>> sensor = TotalStation('nev', mu, si, wr)
>>> sensor.measureUnit.GetCapabilities()
>>> sensor.Move(Angle(0), Angle(90, 'DEG'))
>>> print sensor.GetAngles() # irányérték és zenitszög
>>> sensor.SetEDMMode('RLSTANDARD') # prizma nélküli távmérő
>>> print sensor.GetEDMMode()
>>> sensor.Measure() # távmérés
>>> sensor.GetMeasure() # távolság és szögek
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Feladatok
Készítsen függőleges metszetet készítő programot
(prizma nélküli távmérő, Leica 1200, 1103, Trimble 5503)
A mérési eredmények kerüljenek egy fájlba (filewriter/csvwriter)
 
Készítsen programot, mely két kihelyezett prizmát két 
távcsőállásban ATR-rel megirányoz és a mérés eredményét 
fájlba írja (Leica) (filewriter/csvwriter)

Készítsen programot, mely egy mozgó prizmát követ és a 
koordinátákat fájlba írja (Leica 1800, 1201, 1103)

Készítsen mérleget a DNA 03 szintező segítségével, a lehajlás
mértékéből következtessen a súlyra

...
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