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LehetOoségek 6sszehasonlitasa

Programnyelv Szenzorok
Op. rendszer

Robot.exe C++ Leica RTS Demo célokra
= (Windows)
‘O
[
TclAPI '@ Tcl (Linux, Win, Leica, Trimble, Egyszerd, tobb
o Android) NMEA GPS, DNA mintapélda
i
< Python (Linux, Win, Leica, Trimble, OOP, béta valtozat,

Android) NMEA GPS, DNA, folyamatosan
WebCam, Met bovild szenzorok
szenzor, IMU, WIFI

Letdltes: https://github.com/zsiki/ulyxes
Honlap: http://www.agt.bme.hu/ulyxes
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https://github.com/zsiki/ulyxes
http://www.agt.bme.hu/ulyxes
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Ulyxes PyAPI deueloperaﬂ s documentation — Ulyxes PyAPI vO.0.1b1l documentation — Mozilla Firefox
File Edit View History Bookmarks Tools Help

) zsikifulyxes x | Ulyxes PyAP| develo... x | ¢

€ www.agt.bme.hu/ulyxes/pyapi_doc/ v Search -y 3 & w B &~

yAPIv0.0.1b1 documentation » modules | index

Ulyxes PyAPI| developer’'s documentation

Ulyxes PyAP| provides several classes to handle surveyor's sensors e.g. totalstations, NMEA GMNSS receivers, etc,

GENERIC MODULES

Angles

Piatforrms: Unix, Windows

class angle. Angle(value, unit="'RAD") [source]
Angle class, value stored in radian internally. Angle units supported:
¢ RAD radians (2.g. 1.54678432) A“gOIUI,
» DMS sexagesimal (Degree-Minit-Secong, e.g. 123-54-24) A 4 4
¢ DEG decimal degree (e.g. 25.87659) ﬁ forraSkOdbOI
¢ GOM gradian whole circle is 400g (e.g. 387.7857) I
o NMEA ddmirm.mimimim used in NMEA sentences (e.g. 47.338765) aultom,a'tlkulsan
» PDEG pseudo sexagesimal (e.g. 156.2745 = 156-27-45) genera|hat0
e SEC sexagesimal seconds .
e MIL mills the whole circle is 6400 mills (Sph|nx)

Operators supported;

.....

¢ + add two angles (e.9. ¢ = Angle(180, 'DEG’") + Angle('12-34-5&", 'DMS']))
e - substract two angles (e.g. d = ﬁ\nglel{lSO '‘DEG’ ) - Angle('12-34-56", 'DMS"))
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Surveyor's sensor data processing system — Edit

<> Code
110 commits 1 branch 0 releases 1 contributor
| © Issues 0
W | P branch: master~ | ulyXes / + =
Yy J I Pull Requests 0
Set/get prism constant o
Wiki
. zelki authored 11 hours ago latest commit 7e741a2388
il pyapi Set/get prism constant 11 hours ago 4~ Pulse
il robot initial upload of robot project 2 months ago
E._|| Graphs
format error corrected 2 months ago
Initial commit 5 months ago ¥ sattings

Update README. md 9 days ago
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Objektum modell (2015 4prilis 4.)

CSVFile ,
* $ ~3000 sor kod
TCRA1100

= ~1200 sor komment
T ile HTTP ,
TCA1800 ZT TPS1200 A : ~30 modul/osztaly

Leica LevelUnit | |BMP180Unit Videolface
_ NmeaGps Trimble5500 T Seriallface Locallface
o . 2 4
MeasureUnit :7 Iface
. , I2Clface
Onallo osztalyok _
Angle Részben kész
Reader - Hasznalhato
DigitalLevel BMP180
Hasznal Python modulok :
Logging 5 Image w TotalStation GPS
— Ay A
serial smbus | él
Sensor
cv2/cv
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Peldak

USB2Serial telepitése Q{
Prolific meghajto telepitése (www.agt.bme.hu/siki/alagu
kitomaorités, exe futtatasa

Termite program (www.agt.bme.hu/siki/alagutmeres/Termite.exe)
Port (USB2Serial) — eszkdzkezel6bol, 9600, 8,N,1

Leica Trimble 5503
%R1Q,2003:0 RG,7 szOgek lekérdezése
%R1Q,9027:0,1.5,0,1,0 WG,27=12.4534 forgatas

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

csak Leica milszerek

ULYXES RENDSZER


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

Peldak

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

Seriallnterface hasznalat:

Python (OSGeo4W shell, idle)
python C:\0sGeodW\apps\Python27\Lib\idlelib\idle.pyw

>>> from serialiface import Seriallface
>>> s1 = Seriallface('test', 'COMx')
>>> si.Send('%R1Q,9028:0,0,0")

%R1P,0,0:
Win: COM1

Linux: /dev/ttyS0O
/dev/ttyUSBO
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https://pypi.python.org/pypi/pyserial/2.6

Peldak
Szenzor létrehozasa:

>>> from angle import Angle

>>> from serialiface import Seriallface
>>> from leicatcal800 import LeicaTCA1800 # miszernek megfeleldt!
>>> from echowriter import EchoWriter

>>> from totalstation import TotalStation

>>> s1 = Seriallface('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() # iranyérték és zenitszog

>>> sensor.SetEDMMode( 'RLSTANDARD') # prizma nélkili tavmér
>>> print sensor.GetEDMMode()

>>> sensor.Measure() # tavmérés

>>> sensor.GetMeasure() # tavolsag és szogek

6
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Feladatok

Készitsen fuggoleges metszetet készito programot
(prizma nélkuli tavmero, Leica 1200, 1103, Trimble 5503)
A meéresi eredmények keruljenek egy fajlba (filewriter/csvwriter)

Készitsen programot, mely két kihelyezett prizmat két
tavcsoallasban ATR-rel megiranyoz €s a mérés eredmenyeét
fajlba irja (Leica) (filewriter/csvwriter)

Készitsen programot, mely egy mozgo prizmat kovet és a
koordinatakat fajlba irja (Leica 1800, 1201, 1103)

Keszitsen mérleget a DNA 03 szintezo segitségével, a lehajlas
mertékébol kovetkeztessen a sulyra
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