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1. 原理

Gemini 345Lg设计了多机同步功能，是多个 3D相机能够满足更多的需求。如增大相机的空间覆盖范围，提高

有效帧率，利用多机同步功能拍摄更大视场角场景等。实现方案为硬件同步，硬件同步基于主控提供的脉冲硬件同步

信号，需要主控端提供硬件同步管脚支持，同步精度较高。
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2. 硬件设计

模组与主控相连均通过支持 GMSL2协议的 FAKRA接口同轴线缆。如需硬件同步功能，主控端需设计可周期性

发送脉冲信号的 Fsync同步管脚。通过解串、编串器转发到相机模组。

2.1 奥比模组设计

多台设备之间 RGB、Depth和 IR数据流数据流同步。多机同步通过 GMSL链路中的 GPIO引脚传输同步信号，

主机输出高精度的触发信号，通过解串器和串行器的 GPIO映射，将信号传输到从机。传输方式为星型拓扑（并联）。

星型拓扑由主机将信号传输给其余从机。当前连接方案下，Gemini 345Lg仅支持做从机的多机同步方案，不

支持做主机。仅支持在主控做主机的情况下进行多机同步。

图 2-1 多机同步系统连接示意图

实物连接图
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解串板 FAKRA接口上分别连接 Gemini 345Lg相机模组，其中解串板设计必须满足解串芯片中多机同步管脚

（CAM_SYNC_IN）连接到主控 GPO或者外部同步模块（External SYNC）。由于同步管脚时序要求较高，如使用

主控 SOC平台的 GPO，建议 PWM方式使用。 如使用外部同步模块，建议使用周期性、实时性较强平台。
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如下表中表述了 Gemini 345Lg模组编串模块内部多机同步与时间同步硬件管脚设计。

表 2-1 模组控制管脚说明

Pin名

称
I/O 定义 功能 解串需求优先级

MFP6 O SYNC_IN

多机同步 SYNC_IN，串行芯片输

出，模组 ASIC输入信号，高脉冲

有效，脉宽≥1ms。

II级，有多机同步需求时使用

MFP7 O PPS
GPS秒脉冲信号，高脉冲有效，脉

宽≥1ms。
II级，有 GPS授时同步需求时使用

USB接口使用时候选用 SBU1或者 SBU2实现，建议如下图硬件实现，即 SBU2连接到主控的控制管脚或者外

部同步模块，如使用 USB接口需要做单独防护设计（USB密封盖实现 IP67防护）。

具体硬件设计可以参考如下框图。由于目前相机模组为 Type-C，支持正反插，因此需要系统自动检测当前连接线束为

正插还是反插。确定设置正确的 GPO接口用于输出周期性 SYNC信号。
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2.2 平台端设计建议

建议平台接硬件的 PWM作为同步触发信号 Fsync的产生源 ，可以保证信号波动较小满足 sensor的要求 ，不

要使用普通的 GPIO通过高精度定时器去控制，因为 Linux不是实时操作系统信号波动会比较大 。

针对 GMSL接口，同步触发信号 IO 需要连接到MAX9296 支持 GPIO功能或者 GPI功能的MFPx 引脚，如

MFP0 / MFP5/ MFP6/MFP10 这几个引脚都是奥比验证过的引脚。

针对 USB接口使用，同步触发信号 IO需要连接到主控的 GPO管脚，GPO管脚作为 SYNC 信号连接到模组的

SBU1/SBU2，SYNC信号要求周期性以及电平 3.3V。
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3. 软件设计

3.1 多机同步软件接口调用流程框图
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3.2 关键事项

1）注意如使能 pwm特定频率信号触发多机视频同步输出(pwm频率需要根据视频帧率对应)

软件配置硬件多机同步触发模式

2）OB_MULTI_DEVICE_SYNC_MODE_SECONDARY

3）使用多机同步，所有的模组 RGB、Depth、IR的帧率必须是一样的。

4）同步信号精度要求：

GMSL接口详细参考例程：multi_devices_sync_gmsltrigger

USB接口详细参考例程：advanced.multi_devices_sync

该 sample会调用/dev/camsync字符 PWM驱动硬件触发，pwm信号会同时触发多个相机出流;

同步信号配置调整建议：

V1.8.00及更早版本：建议配置周期为 T+30us，精度保持在（T+20us, T+40us）。

V1.8.01及之后版本：建议配置周期为 T，精度保持在（T- 10us, T+10us）。
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4. GMSL测试方法

4.1 硬件连接

硬件设备：解串板-奥比测试解串板及配套电源； 主控-AGX平台及配套电源；模组-4pcs Gemini 345Lg模组；

线材-4pcs 6Gbps GMSL线。

4.2 测试步骤

1. 安装对应 GMSL驱动：

2. 安装完成后，再运行一遍 reconnect.sh脚本，后续每次重新连接相机均需运行该脚本。
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备注：如系统执行自动驱动加载，无需处理。

3. 多机同步 sample参考 sdk包中示例 sample如下 3.advanced.multi_devices_sync 目录

sdk包 bin目录测试程序 ./ObMultiDeviceSyncViewer

测试执行需要注意修改 配置多机同步工具配置文件：MultiDeviceSyncConfig.json

1).配置四台机器为从机 OB_MULTI_DEVICE_SYNC_MODE_SECONDARY；

2).注意配置链接模组的 SN号

详细释义如下描述。
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{

"sn": "CL2LC2P0089", // device serial number

"syncConfig": { // 详细信息请参考 ObTypes.h 文件内的 OBMultiDeviceSyncConfig 结构体定义和说明

"syncMode": "OB_MULTI_DEVICE_SYNC_MODE_SECONDARY", // 同步模式配置，常用模式：

“OB_MULTI_DEVICE_SYNC_MODE_PRIMARY、OB_MULTI_DEVICE_SYNC_MODE_SECONDARY、

OB_MULTI_DEVICE_SYNC_MODE_SECONDARY_SYNCED”, 在 include\libobsensor\h\ObTypes.h中定义的枚举

"depthDelayUs": 0,// ir/depth/tof 触发信号输入延时，单位微秒；

"colorDelayUs": 0, // rgb 触发信号输入延时，单位微秒

"trigger2ImageDelayUs": 0, // 触发信号输入到捕获图像的延时，单位微秒

"triggerOutEnable": false, // 设备触发信号输出延迟的使能开关

"triggerOutDelayUs": 0, // 设备触发信号输出延时，单位微秒

}

}

3).硬件触发信号配置说明

执行上面测试多机同步 sample如果配置测试从机如 SECONDARY模式需要先把如下 pwm硬件触发信号程序跑起来.

sudo ./MultiDeviceSyncGmslTrigger

上面示例运行MultiDeviceSyncGmslTrigger，输入 0配置对应数据流的帧率，若帧率为 30，则输入 3000.。然后再

输入 1开启同步信号
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4). 运行多机同步工具内的 ObMultiDeviceSyncViewer ，第一次运行 0，后续运行均可输入 1

启动运行后如下所示：

5). 在数据流预览界面按 S键进行手动授时，按 C键进行存图。若无存图需求，在窗口界面观察时间戳差异亦可。以上数

据显示 0-3不同模组，输出图像数据类型，对应帧索引以及时间戳。
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5. USB测试方法

5.1 硬件连接

如下图所示连接方式，使用特制 USB线束，其中同步信号连接到主控同步信号，USB供电与数据连接到 USB

HUB，主控同步信号连接到 PWM模式同步信号发生器，USB数据连接到 PC。

5.2 测试步骤

1. 相机配置设置为 slave 模式：OB_MULTI_DEVICE_SYNC_MODE_SECONDARY
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2. 运行测试工具：ObMultiDeviceSyncViewer
3. 读取 sensor Timestamp，如下读取记录数据。
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综合以上 GMSL接口和 USB接口实验，根据实验数据记录满足单目组多传感器同步，曝光时间差异<1ms；多

模组同步，曝光时间差异<5ms。其中记录曝光时间 rgb是第一行曝光结束时间，ir为曝光结束时间。
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