
Gemini 305g 多机同步使用说明 

一、同步模式说明： 

1.Secondary-Synced：从机同步模式，相机工作在连续采集状态，机内 RGB - D 同步，且跟随外部硬件同

步信号、同步采集图像。支持通过 GMSL 接口接收和发送同步/触发信号。 

2. Hardware Triggering：硬件触发模式，相机工作在触发采集状态，在收到外部硬件触发信号后，同步采

集 RGB - D 图像。支持单次触发、连续采集多帧，帧数可配。支持通过 GMSL 接口接收和发送同步/触发信

号。 

 

二、硬件平台及连接说明图： 

1. 硬件实物图（以 AGX Orin 为例） 

 
     

注：图中以 Gemini 305g 为示例，奥比 GMSL 系列传感器的 GMSL 接口的驱动，硬件完全一致，在实际部署的时候支持混用 

 

2. 同步信号链路示意图： 

     1）为了实现精准同步，主机应能够输出稳定、高精度的触发信号。在将触发信号输出到支持的解串

器 MAX9296A 或其他兼容解串器后，解串器和串行器可以通过同轴电缆通过 GPIO 映射将信号传输到

ASIC，Gemini 305g 串行器使用的 GPIO 为 MFP6 

     2）用户可以在奥比官方预览工具 Orbbec Viewer 中评估同步效果。用户可在 Orbbec viewer 中将摄

像头#1 至摄像头#8 设置为“Secondary-synced”，然后使用提供的脚本从生成 PWM 信号。此情况下，8 台

摄像头都是作为从机使用，以上位机为主机，实现精准的多机同步。在配置完好，无外部干扰情况下，同

步精度可达 1ms。 



 
 

3. GMSL IO 口定义说明： 
引脚 I/O 定义 功能描述 解串器优先级 

MFP3 O WAKE 相机进入睡眠模式，高电平唤醒 二级 —需低功耗运行时使用 

MFP6 O SYNC_IN 多机同步 SYNC_IN，串行器 IC 输出至 

ASIC，高脉冲有效，脉冲宽度≥1ms 
二级 —— 需多相机同步运行时使用 

MFP7 O PPS GPS 秒脉冲信号，高脉冲有效，脉冲宽度＞

1ms 
二级 —— 需模块电源复位操作时使用 

MFP8 O RESTART 多机同步   SYNC_OUT，ASIC 输出至串行器 

IC，高脉冲有效，脉冲宽度≥1ms 
二级 —— 需多相机同步运行时使用 

MFP9 I SYNC_OUT 多机同步   SYNC_OUT，ASIC 输出至串行器 

IC，高脉冲有效，脉冲宽度≥1ms 
二级 —— 需多相机同步运行时使用 

MFP15 O/I I2C_SDA I2C_SDA(主) 一级 —— 强制使用 

MFP16 O I2C_SCL I2C_SCL（主) 一级—— 强制使用 

三、平台及配件支持信息 

 支持信息 存放链接 
硬件平台 AGX Orin，AGX Orin NX，Xavier  
固件版本 1.0.70 及以上 doc.orbbec.com/documentation/Gemini 305 

Documentation/Firmware Release of Gemini 305 
SDK 版本 Orbbec SDK 2.8.6 及以上 doc.orbbec.com/documentation/Gemini 305 

Documentation/Firmware Release of Gemini 305 
解串板型号 FG96-8CH-V2；LI-JAG-ADP-GMSL2-8CH  

https://doc.orbbec.com/documentation/Gemini%20305%20Documentation/Firmware%20Release%20of%20Gemini%20305
https://doc.orbbec.com/documentation/Gemini%20305%20Documentation/Firmware%20Release%20of%20Gemini%20305
https://doc.orbbec.com/documentation/Gemini%20305%20Documentation/Firmware%20Release%20of%20Gemini%20305
https://doc.orbbec.com/documentation/Gemini%20305%20Documentation/Firmware%20Release%20of%20Gemini%20305


支持传感器型号 Gemini 335Lg，Gemini 338Lg，Gemini 305g，

Gemini 345Lg 
 

 

四、同步模式配置示例 

1. 示例环境说明 

 支持信息 存放链接 
硬件平台 AGX Orin  
驱动版本 1.2.16 https://github.com/orbbec/MIPI_Camera_Platform_Driver 
固件版本 1.0.70 doc.orbbec.com/documentation/Gemini 305 

Documentation/Firmware Release of Gemini 305 
测试 SDK 同步测试工具 GitHub - orbbec/Multi-Device-Synchronization-Example 

at feature/add_multi_device · GitHub 
解串板型号 LI-JAG-ADP-GMSL2-8CH  

 
2. 实物连接方式： 

 
 

 

 

https://github.com/orbbec/MIPI_Camera_Platform_Driver
https://doc.orbbec.com/documentation/Gemini%20305%20Documentation/Firmware%20Release%20of%20Gemini%20305
https://doc.orbbec.com/documentation/Gemini%20305%20Documentation/Firmware%20Release%20of%20Gemini%20305
https://github.com/orbbec/Multi-Device-Synchronization-Example/tree/feature/add_multi_device
https://github.com/orbbec/Multi-Device-Synchronization-Example/tree/feature/add_multi_device


3. SDK 编译： 

      代码示例验证： 

      编译： 

      #cd Multi-Device-Synchronization-Example-feature-add_multi_device 

      #mkdir build && cd build 

      #cmake .. 

      #cmake --build . --config Release 

五、触发模式说明： 

1.Secondary-synced Mode 

   ①工作原理： 

      1）主设备通过同步信号在每帧曝光时发送硬件触发信号。 

 

      2）从设备在接收到触发信号后执行曝光拍摄。 

   ②启动顺序： 

      1）先启动所有从设备 

      2）然后执行硬件触发信号 

   ③硬件触发信号要求： 

      1）触发信号电气要求 

               
        2）触发信号波动要求： 

             30 fps : 33.453ms (29.892HZ) ~ 33.333ms (30HZ，不包括 30HZ) 

    ④配置示例： 

      1） 在 Multi-Device-Synchronization-Example-feature-add_multi_device/config 里，配置

MultiDeviceSyncConfig.json 文件： 



         
 

 

2）配置参数说明：   

 
 

 

      进入到 build/bin 目录下： 运行./MultiDeviceSync 



   

   
  没启动硬件触发信号前，时间戳会有个 3ms 左右的误差， 

  管理员权限执行：sudo ./MultiDeviceSyncGmslTrigger 

 
 

 



执行后，时间戳同步结果： 

 

2.HARDWARE_TRIGGERING Mode 

① 工作原理：硬件触发模式。设备在通过同步端口接收到外部硬件触发信号时捕获指定数量的帧。 

② 硬件触发信号要求： 

         
③启动顺序： 

    1）该设备配置为硬件触发模式。 

    2）该设备通过同步端口接收硬件触发信号 

    3）每个触发器捕获 framesPerTrigger 帧 

    4）该设备通过同步端口同时输出触发信号（默认启用），该信号可用于链式触发下一个设备。 

④触发频率限制： 

    为了确保在此模式下正常运行，必须将 IR、深度和 RGB 传感器配置为相同的固定帧率（例如，5、

10、15、30 或 60 fps）。此设置确定了两次触发之间允许的最短时间，从而决定了最大有效触发频率。相

机只会响应在此允许范围内的时间触发信号。因此，任何在有效范围内的触发频率都可以被动支持。 

Set The Camera’s Fixed Frame  

Rate(fps) 
Supportable Passive Trigger  

Interval (ms)  
Supportable Passive Trigger  

Frequency (Hz) 

60 ≥33.4 0-30 

30 ≥33.4 0-30 

15 ≥66.7 0-15 

10 ≥133.4 0-10 



5 ≥200 0-5 

⑤配置示例： 

   修改 MultiDeviceSyncConfig.json： 

        
 

1）打开第一个终端并运行多设备同步示例： 

 
 

 

 



 

2）打开第二个终端并以管理员权限运行发送 PWM 触发信号的示例 

 
3）测试结果： 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

附： 

ROS2 运行示例： 

2*335LG +2*305G 

GMSL 多机文档参考链接： 

5.2.4. GMSL 相机 — OrbbecSDK V2 ROS2 封装 文档 

 

ros2 sdk version : 2.8.6 

确保 camsync权限：  chmod 777 /dev/camsync 

在/orbbec_camera/examples/gmsl_camera 下的 multi_gmsl_camera_synced.launch.py 配置： 

 
 

启动对应 launch : 

#ros2 launch orbbec_camera multi_gmsl_camera_synced.launch.py 

 
 

https://ob-yalian.github.io/ros2-wrapper-document-test/zh/source/camera_devices/5_advanced_guide/multi_camera/gmsl_camera.html#id3


 

运行#ros2 run orbbec_camera image_sync_example_node 查看同步的效果 

 


