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Viele Kameras – viele SDKs

Bildquelle: https://visionlink.it/wp-content/uploads/2021/04/spinnaker-sdk.jpg
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Bildquelle: https://www.baslerweb.com/
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Was ist ein Kameratreiber?
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GenICam

Kamera
image_proc

camera_info

image_raw

image_mono

image_color

image_rect

launch file + calibration

libaravis

camera_aravis2
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Device & Transport Control
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MTU, muss auf dem Netzwerkinterface 

entsprechend gesetzt sein

PTP-basierter Kamera-Trigger

Maximaler Durchsatz auf dem 

Interface, in B/s 
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AcquisitionControl
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„FPS“

Modi: 'Continuous', 'Once‘, und 'Off'

Modi: “Off“, “Timed“, “TriggerWidth“ und “TriggerControlled'

Externer Trigger
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ImageFormatControl
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Debayering: Rekonstruktion des 

Farbbildes anhand eines Farbfilters 

mit einem Bayer-Pattern

Kamera-spezifischer Parameter, 

wird unverarbeitet durchgereicht.
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AnalogControl
• Weißabgleich: Anpassung der 

Kanäle rot (R), grün (G) und blau (B), 

sodass Weiß unter verschiedenen 

Lichtbedingungen neutral erscheint.

Modi: 'Continuous', 'Once‘, und 'Off'
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Lessons Learned
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• Der GenICam „Standard“ bedeutet 

kein einheitliches Interface

• Zu viele Abstraktionslayer können zur 

Verwirrung führen

• Plug&Play vs. Generisch: Man muss 

immer noch das Datenblatt lesen, um 

eine neue Kamera einzubinden.

• Bei Treiberentwicklung sind Logs / 

Diagnostics und sinnvolle 

Fehlerbehandlung essenziell 

• ROS 2 ist noch nicht feature-complete 

(Matched Events seit Jazzy)

AutoExposureTimeLowerLimit

ExposureAutoControlMin

ExposureAutoMin

≠
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LiDAR Surround Camera Map RGB+NIR 

x612
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https://github.com/FraunhoferIOSB/camera_aravis2

Kontakt
—
Raphael Hagmanns

raphael.hagmanns@iosb.fraunhofer.de

Peter Mortimer

peter.mortimer@unibw.de

Credit an Maintainer:

Boitumelo Ruf & Contributors
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Nutzerfeedback 

erwünscht!

https://github.com/FraunhoferIOSB/camera_aravis2
mailto:raphael.hagmanns@iosb.fraunhofer.de
mailto:peter.mortimer@unibw.de
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