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1 背景与简介 

1.1 背景 

Orbbec Viewer 是奥比中光基于 Orbbec SDK 推出的一站式预览工具服务平台，旨在帮助开发者快速使用 

Orbbec 3D 相机。 

在软件开发中，SDK (软件开发工具包) 是开发者操作 Orbbec 相机并与之交互的重要工具。Orbbec 最初

提供了闭源的 Orbbec SDK v1(https://github.com/orbbec/OrbbecSDK)，供开发者与其 3D 视觉硬件设备进

行通信与控制。然而，随着开发者对灵活性、可定制性及代码透明度等方面的需求日益增长，促使许多人选择从

闭源 SDK 转向开源 SDK 方案。为此，Orbbec 推出官方开源项目：Orbbec SDK 

v2(https://github.com/orbbec/OrbbecSDK_v2) ，旨在为 Orbbec 相机提供一个更灵活、更自由的开发平

台。 

由于 Orbbec Viewer 软件基于 Orbbec SDK 构建，因此该软件也分为两个版本: 

○ Orbbec Viewer v1 — 基于 Orbbec SDK v1 

○ Orbbec Viewer v2 — 基于 Orbbec SDK v2 

重要说明：本文档内容所有的操作和描述均基于 Orbbec Viewer v2。 

1.2 简介 

Orbbec Viewer v2 实现了 Orbbec 相机产品的基础与特色功能。 

○ 基础功能包括相机的数据流开关、控制与保存等； 

○ 特色功能涵盖设备连接信息、固件升级、预设配置、激光控制、同步配置、时间戳同步、录制回放、深度

后处理、点云控制等。 

本文档将在 Orbbec Viewer v2 中探索 Orbbec 相机的各项功能，对其进行详细说明与操作演示，帮助用

户高效掌握 Orbbec 相机的强大性能。 

2 平台与设备支持验证 

在使用 Orbbec Viewer v2 之前，请务必查阅平台支持列表和设备支持列表，以确保您的平台与设备型号

是否得到支持，这一步骤确保了正常的功能性和最佳的兼容性。 

3 Orbbec Viewer v2 软件概述 

3.1 软件主界面 

Orbbec Viewer v2 软件主界面分为四个区域： 

○ 区域 1：设备管理区 

○ 区域 2：图像预览区 

○ 区域 3：日志信息区 

○ 区域 4：控制面板区 

https://github.com/orbbec/OrbbecSDK
https://github.com/orbbec/OrbbecSDK_v2
https://github.com/orbbec/OrbbecSDK_v2?tab=readme-ov-file#11-supported-platforms
https://github.com/orbbec/OrbbecSDK_v2#12-supported-devices


 
图 3-1 主界面布局 

表 3-1 主界面功能区说明 

区域 名称 功能描述 

区域 1 设备管理区 设备连接信息查看、数据流开关、点云开关等 

区域 2 图像预览区 数据流图像预览、图像控制、元数据信息列表等 

区域 3 日志信息区 日志信息查看 

区域 4 控制面板区 

设备信息查看、固件升级、数据流开关、相机控制和参

数配置、设备预设配置、同步配置、录制回放、深度后

处理配置等 

3.2 设备管理区简介 

设备管理区位于主界面顶部，按钮从左至右依次为：设备连接下拉列表、彩色、深度、红外(左红外/右红

外)、IMU、点云、购物车。 

 
图 3-2 设备管理区 

表 3-2 设备管理区功能说明 

主界面 图标 功能名称 功能描述 

设备连接 
 

等待连接到设备... 

等待接入 Orbbec 相机，接入后

显示设备型号/序列号/连接方式

/PID/UID 

连接网络设备 通过 IP 地址连接网络设备 



添加资源文件 
无设备时可通过导入 ROS bag

文件进行回放 

为网络设备分配临时 IP 地址 为网络设备分配临时 IP 地址 

彩色  彩色数据流开关 开启/关闭彩色数据流图像 

深度  深度数据流开关 开启/关闭深度数据流图像 

红外  红外数据流开关 开启/关闭红外数据流图像 

IMU  IMU 数据流开关 开启/关闭 IMU 数据流图像 

点云  点云数据流开关 开启/关闭点云数据流图像 

购物车 
 

购物车 打开奥比中光商店页面 

3.3 图像预览区简介 

图像预览区位于主界面中部，接入 Orbbec 相机并开启相应数据流后，预览区将显示对应的图像窗口。 

用户可通过对应数据流图像预览窗口的控制按钮操作图像；使用 Ctrl + 鼠标滚轮缩放，鼠标左键/右键平移

(点云窗口左键旋转、右键平移)。 

 
图 3-3 图像预览区 



 
图 3-4 点云图像预览示例 

3.3.1 彩色数据流图像预览窗口 

预览彩色图像，支持数据流控制。右上角按钮依次为：重置渲染窗口、元数据、暂停/开启数据流、保存快

照、最大/恢复窗口、关闭数据流。 

点击图像某点后，右下角显示 (X,Y)=(R1,G1,B1)|(R2,G2,B2)，分别表示点击时与实时的 RGB 值。 

 
图 3-5 彩色数据流预览窗口 

表 3-3 彩色数据流控制按钮功能 

功能名称 图标 功能描述 

重置渲染窗口  最大化/缩放当前渲染窗口 



元数据  
开启/关闭元数据列表，详细介绍参考元数据，

Metadata 

暂停/开启数据流  暂停或恢复数据流 

保存快照  保存当前帧为 PNG 图片 

最大/恢复窗口  存在多个预览窗口时，最大化或恢复窗口大小 

关闭数据流  关闭当前数据流及预览窗口 

3.3.2 深度数据流图像预览窗口 

预览深度图像，支持数据流控制。右上角按钮依次为：深度信息彩色条、重置渲染窗口、元数据、暂停/开启

数据流、保存快照、最大/恢复窗口、关闭数据流。 

点击图像某点后，右下角显示 (X,Y)=D1 mm, scale:1.000 | D2 mm, scale:1.000，分别表示点击时与实时

的深度距离值。 

 
图 3-6 深度数据流预览窗口 

表 3-4 深度数据流控制按钮功能 

功能名称 图标 功能描述 

深度信息彩色条 
 

开启/关闭彩色条，表示不同的深度距离，数值越小深度

距离越小 

重置渲染窗口 
 

最大化/缩放当前渲染窗口 

元数据 
 

开启/关闭元数据列表，详细介绍参考元数据，Metadata 

暂停/开启数据流 
 

暂停或恢复数据流 

保存快照 
 

保存当前帧为 PNG 图片、RAW 原始数据和 CSV 元数据 

最大/恢复窗口 
 

存在多个预览窗口时，最大化或恢复窗口大小 

https://www.orbbec.com.cn/index/Gemini330/info.html?cate=119&id=97
https://www.orbbec.com/docs/g330-metadata/
https://www.orbbec.com.cn/index/Gemini330/info.html?cate=119&id=97
https://www.orbbec.com/docs/g330-metadata/


关闭数据流 
 

关闭当前数据流及预览窗口 

3.3.3 红外数据流图像预览窗口 

预览红外数据流图像，支持数据流控制。右上角按钮依次为：重置渲染窗口、元数据、暂停/开启数据流、保

存快照、最大/恢复窗口、关闭数据流。 

点击图像某点后，右下角显示 (X,Y)=Z1 | Z2，分别表示点击时与实时的亮度值（0–255）。 

 
图 3-7 红外数据流预览窗口 

表 3-5 红外数据流控制按钮功能 

功能名称 图标 功能描述 

重置渲染窗口  最大化/缩放当前渲染窗口 

元数据  
开启/关闭元数据列表，详细介绍参考

元数据，Metadata 

暂停/开启数据流  暂停或恢复数据流 

保存快照  保存当前帧为 PNG 图片 

最大/恢复窗口  
存在多个预览窗口时，最大化或恢复

窗口大小 

关闭数据流  关闭当前数据流及预览窗口 

3.3.4 IMU 数据流图像预览窗口 

预览 IMU 数据，显示加速度计与陀螺仪的波形图。右上角按钮依次为：暂停/开启数据流、保存快照、最大

/恢复窗口、关闭数据流。 

https://www.orbbec.com.cn/index/Gemini330/info.html?cate=119&id=97
https://www.orbbec.com/docs/g330-metadata/


 
图 3-8 IMU 数据流预览窗口 

表 3-6 IMU 数据流控制按钮功能 

功能名称 图标 功能描述 

暂停/开启数据流  暂停或恢复数据流 

保存快照  保存当前帧为 CSV 元数据 

最大/恢复窗口  

存在多个预览窗口时，最大化或恢复

窗口大小 

关闭数据流  关闭当前数据流及预览窗口 

3.3.5 点云数据流图像预览窗口 

预览点云图像，支持数据流控制。右上角按钮依次为：重置点云位置、元数据、暂停/开启数据流、最大/恢

复窗口、关闭窗口。 

 
图 3-9 点云数据流预览窗口 

 

 



表 3-7 点云数据流控制按钮功能 

功能名称 图标 功能描述 

重置点云位置 
 

重置点云位置 

元数据 
 

开启/关闭元数据列表，详细介绍参考

元数据，Metadata 

暂停/开启数据流 
 

暂停或恢复数据流 

最大/恢复窗口 
 

存在多个预览窗口时，最大化或恢复

窗口大小 

关闭窗口 
 

关闭预览窗口(数据流保持开启) 

3.4 日志信息区简介 

日志信息区位于主界面底部，用户查看运行日志。右上角有清除按钮和折叠/展开按钮。 

 
图 3-10 日志信息区 

表 3-8 日志信息区控制按钮功能 

功能名称 图标 功能描述 

清除 
 

清除日志信息窗口内容 

折叠/展开 
 

折叠或展开日志信息窗口 

3.5 控制面板区简介 

控制面板区位于主界面左侧，从下至上按钮依次为：中/英文语言切换、关于、更多、高级模式、相机控制。 

https://www.orbbec.com.cn/index/Gemini330/info.html?cate=119&id=97
https://www.orbbec.com/docs/g330-metadata/


 
图 3-11 控制面板区 

表 3-9 控制面板区按钮功能 

主界面 图标 功能描述 

中/英文语言切换 
 

切换软件语言 

关于 
 

显示软件版本号、支持平台、问题反馈、官网网址等 

更多 
 

显示设备详细信息与固件升级 

高级模式 

 

点云控制、图像与点云视图 

相机控制 

 

设备控制、录制回放、各数据流配置等 

3.5.1 更多 

更多功能包括设备信息与固件升级。 

设备信息分为两部分： 

○ 第一部分：产品识别码、固件版本号、芯片型号、SDK 版本号、供应商识别码、序列号、ASIC SN(特定

应用集成电路序列号)、设备连接方式、日志等级(DEBUG、INFO、WARN、ERROR、FATAL)；   

○ 第二部分：模组温度、扩展信息、设备心跳、USB2 重试识别和设备重启，其中模组温度可以直接获取设

备 CPU、Laser(LDM)、IR(Left)、IR(Right)、RGB 和 IMU 的温度信息，设备心跳开关可以设置设备定时

获取设备连接信息，也可以通过设备重启按钮重启设备。 

固件升级支持在线与本地方式，升级前需关闭所有数据流。详细介绍参考更新固件，Update firmware。 

https://www.orbbec.com.cn/index/Gemini330/info.html?cate=119&id=102
https://www.orbbec.com/docs/g330-update-firmware/


   
图 3-12 更多功能窗口 

3.5.2 相机控制 

包括设备控制、录制回放、各数据流配置等 

表 3-10 相机控制功能说明 

功能界面 功能名称 功能描述 

设备控制 

设备预设配置 
选择深度模式，详细介绍参考使用深度预设配置，Use depth 

presets 

深度预设更新 
更新可选深度预设，详细介绍参考 Depth Preset 更新，

Update Optional Depth Preset 

相机内同步参考 在触发模式下可配置曝光对齐方式 

同步配置 
配置帧同步(彩色和深度)或多相机同步，详细介绍参考 Set up 

cameras for external synchronization 

软件触发控制 配置自动或手动触发 

时间戳同步 同步各数据流时间戳 

时间戳清零 重置时间戳 

录制回放 
录制 录制 ROS bag 文件 

回放 回放 ROS bag 文件 

彩色 

彩色数据流配置 配置数据流开关、分辨率、格式和帧率 

控制 

配置曝光优先开关、自动曝光开关、AE 最大曝光时间、AE ROI 

坐标配置、曝光、增益、亮度、自动白平衡开关、白平衡、锐

度、伽马、饱和度、对比度、色调、背光补偿和电力线路频率 

高级控制 配置后处理的下采样滤波开关 

深度 深度数据流配置 配置数据流开关、分辨率、格式和帧率 

https://www.orbbec.com.cn/index/Gemini330/info.html?cate=119&id=110
https://www.orbbec.com/docs/g330-use-depth-presets/
https://www.orbbec.com/docs/g330-use-depth-presets/
https://www.orbbec.com.cn/index/Gemini330/info.html?cate=119&id=204
https://www.orbbec.com/docs/optional-depth-preset-update/
https://www.orbbec.com/docs-general/set-up-cameras-for-external-synchronization_v1-2/
https://www.orbbec.com/docs-general/set-up-cameras-for-external-synchronization_v1-2/


控制 

配置镜像开关、翻转开关、切换旋转角度、曝光优先开关、自动

曝光开关、AE 最大曝光时间、目标亮度预设值、AE ROI 坐标

配置、曝光、增益、深度单位和基线长度 

激光控制 控制 LDM 和 LRM 模块 

交替帧 配置 HDR 或激光交替模式 

高级控制 
配置深度引擎和后处理模块，详细介绍参考使用深度后处理模

块，Use depth post-processing blocks 

渲染配置 
配置彩色映射模式、预处理、直方图均衡化开关、设置最小视效

范围和最大视效范围 

红外 

红外数据流配置 配置数据流开关、分辨率、格式和帧率 

控制 
配置镜像开关、翻转开关、切换旋转角度、自动曝光开关、AE

最大曝光时间、目标亮度预设值、曝光和增益 

高级控制 配置帧序滤波开关 

渲染配置 配置彩色映射模式、设置最小视效范围和最大视效范围 

惯性测量单元 
惯性测量单元配置 配置数据流和数据校正开关，加速度计和陀螺仪的采样率、量程 

录制 配置录制开关和录制时长 

3.5.3 高级模式 

包括点云数据流配置、图像视图、点云视图和深度 HDR。 

表 3-11 高级模式功能说明 

功能界面 功能名称 功能描述 

点云数据流 点云配置 
配置点云数据流、对齐模式、彩色和深度数据流、匹配对齐目标

分辨率、帧同步和相机参数的获取/导出 

图像视图 图像视图配置 
显示 D2C 预览、叠加深度彩色对齐预览视图、设置深度渲染透

明度、设置保存彩色深度数据量 

点云视图 点云视图配置 
配置点云预览视图开关、点云样式、渲染类型、渲染点大小、保

存数据 

深度 HDR 深度 HDR 配置 在 Depth from HDR 交替帧模式，进行 HDR 融合 

4 下载与安装 

4.1 下载 

您可以访问 Orbbec 官方仓库下载最新版本的 Orbbec Viewer v2： 

○ GitHub: https://github.com/orbbec/OrbbecSDK_v2/releases 

○ Gitee: https://gitee.com/orbbecdeveloper/OrbbecSDK_v2/releases 

请选择与您的平台匹配的版本：如 选择适用于 Windows 10 x64 系统的.exe 安装包或适用于 Ubuntu 的

Linux 软件包。 

https://www.orbbec.com.cn/index/Gemini330/info.html?cate=119&id=109
https://www.orbbec.com.cn/index/Gemini330/info.html?cate=119&id=109
https://www.orbbec.com/docs/g330-use-depth-post-processing-blocks/
https://github.com/orbbec/OrbbecSDK_v2/releases
https://gitee.com/orbbecdeveloper/OrbbecSDK_v2/releases


 
图 4-1 访问 Github 发布页下载 OrbbecViewer_v2.5.5 版本示例 

4.2 安装 

下载后，只需将包解压缩到所需的目录即可，无需额外安装。该文件夹包含 Orbbec Viewer v2 可执行文

件。 

 
图 4-2 Windows 平台解压示例 



 
图 4-3 Linux 平台解压示例 

5 快速入门 

Orbbec 相机主要支持三种接口类型: USB、以太网和 GMSL。 

表 5-1 接口类型与快速入门参考 

接口类型 相机产品 快速入门参考链接 

USB 

Gemini 335、Gemini 335L、Gemini 336、Gemini 

336L、Gemini 335Lg、Femto Bolt、Femto 

Mega、Gemini 2 系列、Astra 系列 

Gemini 330 系列快速入门指南 

以太网 
Gemini 435Le、Gemini 335Le、Femto Mega、

Femto Mega I 
Gemini 335Le 快速入门指南 

GMSL Gemini 335Lg Gemini 335Lg 快速入门指南 

5.1 Windows 平台快速入门(USB 接口) 

5.1.1 接入设备并查看信息 

使用 USB 线将相机连接到您的平台，无需安装驱动程序。按 WIN + R 快捷键，并输入"cmd"打开终端窗

口，再输入"devmgmt.msc"命令启动设备管理器，在"照相机"中查看设备。 

https://www.orbbec.com.cn/index/Gemini330/info.html?cate=119&id=79
https://www.orbbec.com.cn/index/Gemini330/info.html?cate=119&id=203
https://www.orbbec.com.cn/index/Gemini330/info.html?cate=119&id=200


 
图 5-1 设备管理器中的 Orbbec 设备 

5.1.2 启动软件 

导航到提取的文件夹中，并双击"OrbbecViewer.exe"以启动软件。 

 
图 5-2 软件文件夹 

 



图 5-3 启动 Orbbec Viewer v2 软件 

5.1.3 预览图像 

在设备管理区中，依次开启彩色、深度、左红外、右红外和 IMU 或点云数据流预览图像视图。 

 
图 5-4 多数据流预览图像 

5.2 Linux 平台快速入门(USB 接口) 

5.2.1 接入 Orbbec 相机并查看设备连接信息 

使用 USB 线将相机连接到您的平台，无需安装驱动程序。终端输入命令枚举 USB 设备。 

lsusb 

 
图 5-5 终端查看 USB 设备 

5.2.2 启动软件 

导航到解压目录，终端输入命令启动 OrbbecViewer v2 软件 

cd OrbbecViewer_v2.5.5_202510101040_8d01fa0_linux_x86_64/ 

sudo ./OrbbecViewer 



 
图 5-6 启动软件命令 

 
图 5-7 软件主界面 

5.2.3 预览图像 

在设备管理区中，依次开启彩色、深度、左红外、右红外和 IMU 或点云数据流预览图像视图。 

 
图 5-8 多数据流预览 



6 探索相机的基础功能 

6.1 查看设备信息 

1) 根据本文档 5.快速入门的步骤，完成设备连接并启动软件，无需开启任何数据流。 

2) 在设备管理区的"设备连接"中显示当前的设备连接情况，获取设备型号、SN 码和设备连接方式。 

 
图 6-1 设备连接信息 

3) 展开"设备连接"下拉列表，有连接网络设备和添加资源文件。若接入多个 Orbbec 相机，则有"选择一个设备

连接"，并下拉列表显示多个相机的设备信息。 

 
图 6-2 多设备选择 

4) 将鼠标悬停在"设备连接"下拉列表，可获取更多的信息，包括设备名称、PID、SN、UID 和设备连接方式。 

 
图 6-3 设备更多信息 

6.2 保存图像 

支持"保存快照"与"图像保存"两种方式。 



6.2.1 保存快照 

在各数据流的图像预览窗口中，点击保存快照" "按钮. 

○ 彩色: 保存当前帧渲染的 PNG 图片 

○ 深度和红外: 保存当前帧渲染的 PNG 图片、RAW 原始数据和 CSV 元数据 

○ IMU: 保存当前帧渲染的 CSV 元数据。 

1) 根据本文档 5.快速入门的步骤，完成设备连接并启动软件，开启所需数据流。 

2) 在预览窗口找到保存快照" "按钮。 

3) 点击保存快照" "按钮，选择路径和修改文件名，点击保存即可。 

6.2.2 图像保存 

支持一键保存彩色、深度和红外数据流的 PNG 图片。 

1) 根据本文档 5.快速入门的步骤，完成设备连接并启动软件，开启所需数据流。 

2) 在控制面板区打开"相机控制"，并展开"录制回放"选项卡，找到"图像保存"配置。 

 
图 6-4 图像保存配置 

3) 勾选需要保存的数据流，并设置保存数量。 

4) 点击保存数量" "按钮即可在日志信息窗口中输出图片的保存路径。 

6.3 彩色 

位于控制面板区相机控制的"彩色"选项卡中，可分为彩色数据流配置、控制和高级控制三个模块。 

 
图 6-5 彩色配置界面 



6.3.1 彩色数据流配置 

支持对彩色数据流开启和关闭，配置分辨率、格式和帧率，配置参数具体参考设备产品规格书中图像数据流

的图像格式内容。 

6.3.2 控制 

支持对彩色数据流曝光优先开关、自动曝光开关、AE 最大曝光时间、AE ROI 坐标配置、曝光、增益、亮

度、自动白平衡开关、白平衡、锐度、伽马、饱和度、对比度、色调、背光补偿和电力线路频率等参数进行配

置，关键配置参数及可配置范围可参考设备产品规格书中相机控制内容。 

6.3.3 高级控制 

相机的后处理模块，支持对相机彩色数据流的下采样滤波参数进行配置，关键配置参数及可配置范围可参考

使用深度后处理模块，Use depth post-processing blocks。 

6.3.4 操作步骤 

1) 根据本文档 5.快速入门的步骤，完成设备连接并启动软件，无需开启任何数据流。 

2) 在控制面板区相机控制中，展开"彩色"选项卡。 

3) 彩色数据流默认处于关闭状态，支持配置分辨率、格式和帧率。 

4) 完成彩色配置后开启数据流，显示当前的分辨率、格式和帧率参数。 

5) 展开"控制"下拉列表，可根据需要配置相机关键参数。 

6) 展开"高级控制"下拉列表，可根据需要配置相机后处理模块下采样滤波的参数。 

 

6.4 红外(左红外/右红外) 

双目结构光相机分为左红外和右红外，以"左红外"为例，位于控制面板区相机控制的"左红外"选项卡中，可分

为红外数据流配置、控制、高级控制和渲染配置四个模块。 

 
图 6-6 左红外配置界面 

https://www.orbbec.com.cn/index/Gemini330/info.html?cate=119&id=109
https://www.orbbec.com/docs/g330-use-depth-post-processing-blocks/


6.4.1 红外数据流配置 

支持对红外数据流进行开启和关闭，配置分辨率、格式和帧率，配置参数具体参考设备产品规格书中图像数

据流的图像格式内容。 

6.4.2 控制 

支持对红外数据流镜像开关、翻转开关、切换旋转角度、自动曝光开关、AE 最大曝光时间、目标亮度预设

值、曝光和增益等参数进行配置，关键配置参数及可配置范围可参考设备产品规格书中相机控制内容。 

6.4.3 高级控制 

相机的后处理模块，支持对相机红外数据流的帧序滤波开关参数进行配置，关键配置参数及可配置范围可参

考使用深度后处理模块，Use depth post-processing blocks。 

 

6.5 惯性测量单元 

支持 IMU 数据流配置和录制。 

 
图 6-7 IMU 配置界面 

6.5.1 IMU 数据流配置 

支持对 IMU 数据流进行开启和关闭，数据校正开启和关闭，配置加速度计采样率和量程，配置陀螺仪采样率

和量程，配置参数具体参考设备产品规格书中惯性测量单元内容。 

数据校正功能：通过校正算法，将 IMU 内部的加速度计和陀螺仪三轴方向与深度相机的参考坐标系对齐，

消除各轴之间的偏差和非正交误差，从而确保输出的姿态、加速度和角速度数据更加准确、稳定和可用。 

加速度计：测量线性加速度（即物体在 X、Y、Z 三个轴向上的加速度，单位为 g 或 m/s²）。 

○ 加速度计采样率：表示每秒输出测量数据次数，也就是加速度计更新数据的频率。 

https://www.orbbec.com.cn/index/Gemini330/info.html?cate=119&id=109
https://www.orbbec.com/docs/g330-use-depth-post-processing-blocks/


○ 加速度计量程：表示可测的最大加速度。 

陀螺仪：测量角速度（即物体绕 X、Y、Z 三个轴旋转的速率，单位为 °/s 或 rad/s）。 

○ 陀螺仪采样率：表示每秒输出测量数据次数，也就是陀螺仪更新数据的频率。 

○ 陀螺仪量程：表示可测的最大角速度范围。 

6.5.2 录制 

支持将 IMU 数据进行保存，根据设置的时长进行录制，录制结束后，生成一个加速度计和陀螺仪的数据表

(.csv)，保存在 OrbbecViewer 文件所在的位置下/output/IMU 文件夹下。 

1) 根据本文档 5.快速入门的步骤，完成设备连接并启动软件，无需开启任何数据流。 

2) 在控制面板区相机控制中，展开"惯性测量单元"选项卡。 

3) 根据自身需求配置数据流参数，包括加速度计、陀螺仪的采样率和量程。 

4) 打开数据校正和数据流。 

5) 展开"录制"下拉列表，设置录制时长。 

 
图 6-8 IMU 录制配置 

6) 点击录制"开始"按钮，开始进行 IMU 数据录制。 

7) 录制时间结束，在 OrbbecViewer 文件所在的位置下/output/IMU 文件夹下生成一个加速度和陀螺仪的数据

表(.csv)。 

 
图 6-9 IMU 数据保存示例 

 



7 探索相机的特色功能 

7.1 更多功能 

7.1.1 查看设备更多信息 

1) 根据本文档 5.快速入门的步骤，完成设备连接并启动软件，无需开启任何数据流。 

2) 打开控制面板区的"更多"按钮，即主界面左下角的更多" "，弹出"更多"窗口。 

3) 在窗口中有设备信息和固件升级，设备信息显示当前设备的两部分信息。 

第一部分包括产品识别码、固件版本号、芯片型号、SDK 版本号、供应商识别码、序列号、ASIC SN(特定应

用集成电路序列号)、设备连接方式和日志等级； 

第二部分包括模组温度、设备心跳、USB2 重试识别和设备重启，设备心跳表示定时获取设备连接信息，设

备重启表示一键重启设备。 

 
图 7-1 设备信息窗口界面 

7.1.2 固件升级 

固件升级支持在线与本地方式，升级前需关闭所有数据流。在升级完成后，可点击提示的"是的"按钮，完成

设备重启。重启后，Orbbec Viewer v2 会自动识别并连接设备。 

详细介绍参考更新固件，Update firmware。 

 

https://www.orbbec.com.cn/index/Gemini330/info.html?cate=119&id=102
https://www.orbbec.com/docs/g330-update-firmware/


7.2 设备控制 

7.2.1 设备预设配置(支持 Gemini 330 系列相机) 

提供多种深度模式，针对有特定需求的场景提供最合适的产品配置(如 Default、Hand、High Accuracy、

High Density、Medium Density、Factory Calib、Custom)，可根据场景选择。具体模式适用范围详见使用深

度预设配置，Use depth presets。 

1) 根据本文档 5.快速入门的步骤，完成设备连接并启动软件，无需开启任何数据流。 

2) 在控制面板区打开"相机控制"，并展开"设备控制"选项卡，找到"设备预设配置"。 

 
图 7-2 设备预设配置 

3) "设备预设配置"下拉列表中默认配置"Default"，展开显示全部深度模式。 

 
图 7-3 深度模式选择 

4) 点击需要的深度模式，将从 Default 模式切换到选中的深度模式，如 High Accuracy。 

 
图 7-4 深度模式切换示例 

https://www.orbbec.com.cn/index/Gemini330/info.html?cate=119&id=110
https://www.orbbec.com.cn/index/Gemini330/info.html?cate=119&id=110
https://www.orbbec.com/docs/g330-use-depth-presets/


7.2.2 深度预设更新 

Gemini 330 系列相机支持深度 Preset 更新，由于相机自带的 Preset 存储有限，因此相机支持 3 个 Preset

更新。用户根据自身的应用场景在 Orbbec 提供的 Depth Preset release 页面下载 Preset，更新深度 Preset 来

提升特定场景深度性能。详细介绍参考 Depth Preset 更新，Update Optional Depth Preset。 

7.2.3 同步配置 

支持帧同步(彩色和深度)与多机同步。详细介绍参考 Set up cameras for external synchronization。 

7.2.4 软件触发控制 

需要在"同步配置"完成后，在进行帧同步或多机同步验证时，在主设备上实现软件触发，此时主设备和从设

备均能够正常预览图像的数据流。 

支持自动与手动触发方式，自动触发需要设置每次触发的时间间隔，手动触发则手动开启。详细介绍参考

Set up cameras for external synchronization。 

7.2.5 时间戳同步 

支持硬件时间戳与全局、系统时间戳的时间域对齐，可以立即同步或设置定时同步，每次间隔按设置的时间

进行同步。 

1) 根据本文档 5.快速入门的步骤，完成设备连接并启动软件，开启彩色数据流。 

2) 在彩色数据流图像预览窗口中打开元数据列表，在列表中找到硬件时间戳与全局、系统时间戳。 

 
图 7-5 时间戳元数据 

3) 在"设备控制"选项卡，展开"时间戳同步"。 

4) 点击立即同步的"同步"按钮，进行硬件对齐系统、全局时间戳。 

5) 或选择定时同步，设置时间间隔，点击"启用"按钮，进行定时同步。 

https://www.orbbec.com/docs/depth-preset-release/
https://www.orbbec.com.cn/index/Gemini330/info.html?cate=119&id=204
https://www.orbbec.com/docs/optional-depth-preset-update/
https://www.orbbec.com/docs-general/set-up-cameras-for-external-synchronization_v1-2/
https://www.orbbec.com/docs-general/set-up-cameras-for-external-synchronization_v1-2/


 
图 7-6 时间戳同步设置 

7.2.6 时间戳清零 

支持重置硬件时间戳。 

1) "时间戳同步"完成后，在"设备控制"选项卡中展开"时间戳清零"。 

 
图 7-7 时间戳元数据 

2) 设置清零时间戳延时的时间，开启清零信号输出，点击"时钟清零"，时间戳重置。 



 
图 7-8 时间戳重置 

7.3 录制回放 

为提升效果验证与开发调试效率，从开源 Orbbec SDK v2.4.x 版本开始，Orbbec 相机支持彩色、深度、红

外、IMU 和点云数据流的一键录制与回放(ROS bag 文件)，用户可通过 Orbbec SDK v2.4.x 及以上版本的 

Orbbec Viewer v2 软件进行保存场景图像数据，用于效果复查、算法优化与技术沟通。 

7.3.1 录制功能 

支持录制彩色、深度、红外、IMU 和点云的数据流，并输出 ROS bag 文件(.bag)。 

1) 根据本文档 5.快速入门的步骤，完成设备连接并启动软件，开启彩色、深度、红外和 IMU 数据流。 

 



图 7-9 录制界面 

2) 展开"录制回放"选项卡，找到录制" "的按钮。 

3) 点击录制" "开启录制，此时录制" "变成" "，同时在图像预览区中的彩色、深度、红外和 IMU 数据

流窗口的左上角有一个红色圆点"●"闪烁表示正在录制。 

 
图 7-10 录制中状态 

4) 再次点击正在录制" "结束录制，此时图标恢复录制" "，并在日志信息窗口中输出录制 ROS bag 文件

(.bag)的保存路径。 

 
图 7-11 录制完成日志 

7.3.2 回放功能(连接设备时) 

支持加载和回放 ROS bag 文件(.bag)。 

1) 根据快速入门的步骤，完成设备连接并启动软件，无需开启数据流。 

2) 展开"录制回放"选项卡，找到回放" "的按钮。 

3) 点击回放" "的按钮，打开存放 ROS bag 文件(.bag)，加载数据。 

4) 支持对各数据流进行回放控制(如图像后退、重置、暂停/播放、前进、倍速播放)；也支持保存数据，在日志

信息窗口中查看数据保存路径。 



 
图 7-12 回放控制界面 

7.3.3 录制回放操作演示 

 
图 7-13 录制回放操作演示 

7.3.4 添加资源文件(无设备连接时) 

若用户无设备连接时，可通过"添加资源文件"加载 ROS bag 文件回放。 

1) 在无设备连接时，直接启动软件。 



 
图 7-14 无设备软件界面 

2) 展开"等待链接到设备..."下拉列表，找到"添加资源文件"。 

 
图 7-15 添加资源文件 

3) 点击"添加资源文件"，打开 ROS bag 文件加载数据。 

4) 接下来的操作与回放功能一致。  

 

7.4 深度 

位于控制面板区相机控制的"深度"选项卡中，可分为深度数据流配置、控制、激光控制、交替帧、高级控制

和渲染配置六个模块。 

7.4.1 深度数据流配置 

支持对深度数据流进行开启和关闭，配置分辨率、格式和帧率，配置参数具体参考设备产品规格书中图像数

据流的图像格式内容。 

7.4.2 控制 

支持对深度数据流镜像开关、翻转开关、切换旋转角度、曝光优先开关、自动曝光开关、AE 最大曝光时间、

目标亮度预设值、AE ROI 坐标配置、曝光、增益、深度单位和基线长度等参数进行配置，关键配置参数及可配

置范围可参考设备产品规格书中相机控制内容。 



7.4.3 深度单位 

"深度单位"表示深度数据输出的单位，在开启了高级控制中视差转深度后，由 MX6800 芯片输出，输出格式

为 16 位无符号数值，数值范围为 0 - 65535。 

在默认 1mm 的深度单位下，输出深度范围为 0 - 6.5535m。可调整深度输出单位（0.001–10mm），适应不

同精度与范围需求。 

 
图 7-16 深度单位设置 

1) 根据本文档 5.快速入门的步骤，完成设备连接并启动软件，无需开启任何数据流。 

2) 展开"深度"选项卡打开"高级控制"下拉列表。 

3) 找到深度引擎的"视差转深度"，默认配置为"Hardware"，配置为"Hardware"或"Software"，而不是

"Disabled"即可。 

 
图 7-17 视差转深度配置 

4) 开启深度数据流，展开"控制"下拉列表，找到"深度单位(毫米)"，默认配置为"1.000"。 

5) 点击深度预览图像窗口某点，在右下角查看深度单位为 1.000 毫米。 

 
图 7-18 深度单位显示 

6) 将"深度单位(毫米)"设置成"2.000"，再次查看深度预览图像窗口右下角的深度单位，变为了 2.000 毫米。 



 
图 7-19 深度单位调整后 

7.4.4 激光控制 

控制 LDM 与 LRM 模块，支持配置激光控制开关，激光功率，激光测距模块开关，激光测距状态的自动和手

动更新，以及显示激光测距障碍物距离。 

○ 激光功率等级：表示可从 0-6 等级进行调节，等级越高，投射出的散斑在同一距离下的亮度越亮，相机的

功耗也越高； 

■ 0 级激光等级：表示激光关闭状态; 

■ 1-6 级激光等级：表示激光开启状态，并功率是逐级递增。 

○ 实际等级：表示当前激光功率的实际等级。 

 
图 7-20 激光等级控制 

"激光测距模块"支持开启或关闭 LRM 模块，通过 LRM 判断相机前方障碍物距离，特别是双目相机盲区内的

障碍物深度距离。 

○ 状态更新：表示在开启激光测距模块后，可通过自动或手动的方式刷新距离。 

■ 自动(1000ms)：表示在每 1s 的频率下自动刷新； 

■ 手动：表示手动刷新。 

○ 障碍物距离：表示自动或手动刷新的障碍物深度距离，范围为 0 - 400mm。 

 
图 7-21 激光测距设置 



7.4.5 交替帧 

支持预设 Depth from HDR 和 Laser On-Off 两种交替帧模式，默认预设为 Depth from HDR 模式。在交替

帧模式开启下，帧序列索引 0 和 1 分别对应两种不同参数配置的帧数据。 

序列索引表示帧的选择，0 和 1 表示两个不同的帧，每个帧支持五个参数，包括激光控制的开关、自动曝光

最大值、自动曝光目标亮度、手动曝光值、手动增益值。 

表 7-1 交替帧参数 

参数 参数类型 序列索引 0 序列索引 1 说明 

激光控制 激光控制开关 帧 0 时激光控制状态 帧 1 激光控制状态 当前帧的激光控制

ON/OFF 状态 

曝光 自动曝光关闭 帧 0 时手动曝光值 帧 1 时手动曝光值 当前帧的手动曝光值 

增益 帧 0 时手动增益值 帧 1 时手动增益值 当前帧的手动增益值 

AE 最大曝光时间 自动曝光开启 帧 0 时自动曝光最大

值 

帧 1 时自动曝光最大

值 

当前帧的自动曝光最

大值 

目标亮度预设值 帧 0 时自动曝光目标

亮度值 

帧 1 时自动曝光目标

亮度值 

当前帧的自动曝光目

标亮度值 

例如在交替帧预设为 Laser On-Off 交替帧模式后，设置序列索引 0 的激光控制为 On，设置索引序列 1 的激

光控制为 Off，那么在帧率为 30 的红外数据流开启下，交替帧也启用，在 30 帧的数据中两组帧数据交替输出，

即帧 0、帧 1、帧 0、帧 1、帧 0、帧 1...... 

 
图 7-22 序列索引 0 配置 



 
图 7-23 序列索引 1 配置 

7.4.5.1 Depth from HDR 交替帧模式 

在 HDR 模式的深度中，使用不同的曝光和增益设置交替捕获两个连续帧。 

该系统将这些长曝光和短曝光帧融合在一起，生成一张高动态范围（HDR）深度图像，在强光和弱光条件下

都能提高深度质量并最大限度地减少数据丢失。 

HDR 模式下的深度示例： 

● 序列索引 0：曝光=7500，增益=16 

● 序列索引 1：曝光=1，增益=20 

步骤： 

1) 根据本文档 5.快速入门的步骤，完成设备连接并启动软件，无需开启任何数据流。 

2) 展开"深度"选项卡打开"交替帧"下拉列表，预设默认为 Depth from HDR 模式，点击"加载预设"。 

3) 开启"左红外"数据流，在左红外图像预览窗口中打开" "元数据列表。 

4) 在"交替帧"下拉列表中选择序列索引为 0。 

5) 在"控制"下拉列表中关闭自动曝光，配置曝光为 7500、增益为 16。 



 
图 7-24 序列索引 0 配置 

6) 回到"交替帧"下拉列表中选择序列索引为 1。 

7) 在"控制"下拉列表中关闭自动曝光，配置曝光为 1、增益为 20。 

 
图 7-25 序列索引 1 配置 

8) 再回到"交替帧"下拉列表中点击"启用"，开启 Depth from HDR 交替帧模式，观察元数据列表中序列索

引、曝光和增益的值。 



 
图 7-26 HDR 模式效果 

7.4.5.2 Laser On-Off 交替帧模式 

当“交替序列模式”设置为“激光器开-关”时，激光器在帧之间在启用和禁用状态之间交替。 

该模式允许系统区分激光投射的红外图案和环境红外数据，从而改善复杂照明环境中的深度融合。 

激光开关模式示例： 

● 序列索引 0：激光控制=打开 

● 序列索引 1：激光控制=关闭 

帧速率为 30fps 时，当红外流和交替序列模式都启用时，两个帧组将交替输出为：帧 0（打开）、帧 1（关

闭）、帧 0（开启）、帧 2（关闭）… 

步骤： 

1) 根据本文档 5.快速入门的步骤，完成设备连接并启动软件，无需开启任何数据流。 

2) 展开"深度"选项卡打开"交替帧"下拉列表，预设切换为 Laser On-Off 模式，点击"加载预设"。 

3) 打开"左红外"数据流，在左红外图像预览窗口中打开" "元数据列表。 

4) 在"交替帧"下拉列表中选择序列索引为 0，在"激光控制"下拉列表中设置激光控制状态为 On。 



 
图 7-27 激光开启设置 

5) 回到"交替帧"下拉列表中选择序列索引为 1，在"激光控制"下拉列表中设置激光控制状态为 Off。 

 
图 7-28 激光关闭设置 

6) 再回到"交替帧"下拉列表中点击"启用"，开启 Laser On-Off 交替帧模式，观察元数据列表中序列索引和

激光状态的值。 



 
图 7-29 Laser On-Off 模式效果 

7.4.6 高级控制 

支持对深度数据流的视差转深度切换、硬件去噪滤波开关、去噪滤波开关和后处理模块配置，后处理模块包

括下采样滤波、HDR 融合、帧序滤波、空域滤波、时域滤波、填洞滤波、视差转深度和截断滤波等参数进行配

置，关键配置参数可参考使用深度后处理模块，Use depth post-processing blocks。 

7.4.6.1 HDR 融合 

Gemini 330 系列相机支持 HDR 融合功能，HDR 的本质是对深度数据施加不同的曝光时间和增益，通过交

替帧捕获长曝光与短曝光图像，并在后处理阶段融合，进而实现提升采集结果的动态效果。 

HDR 融合是对 HDR 的前后两帧深度图进行融合，输出深度融合后的结果，可以克服拍摄低照度和高照度场

景时深度缺失较多的挑战。 

1) 根据本文档 5.快速入门的步骤，完成设备连接并启动软件，开启深度数据流。 

2) 展开"深度"选项卡打开"高级控制"下拉列表，开启后处理，并开启 HDR 融合。 

 
图 7-30 HDR 融合对比 

7.5 高级模式 

支持配置点云数据流、图像视图和点云视图。 

https://www.orbbec.com.cn/index/Gemini330/info.html?cate=119&id=109
https://www.orbbec.com/docs/g330-use-depth-post-processing-blocks/


7.5.1 点云数据流配置 

支持对点云数据流进行开启和关闭，对齐模式的切换，配置彩色流和深度流，匹配对齐目标分辨率开启和关

闭，帧同步开启和关闭，相机参数的获取和导出。 

 
图 7-31 点云配置界面 

D2C(Depth&Color Alignment)是指根据深度和彩色相机的内参和外参将深度图上每个像素点映射到彩色图

的对应位置，从而得到 RGBD 图。 

1) 对齐模式: 

○ Disable: 禁用对齐模式 

○ D2C(HW): 硬件深度彩色对齐，使用相机本身自带的 ASIC 实现，对节省上位机资源有较大帮助 

○ D2C(SW)/C2D(SW): 默认配置，软件深度彩色对齐，需要使用上位机资源，消耗上位机的算力，但是支

持的分辨率帧率更多。    

2) 匹配对齐目标分辨率功能是指在 D2C(SW)对齐模式下的 2D 图像视图中，深度视图的分辨率对齐彩色视

图的分辨率。 

3) 帧同步功能是指对彩色图像和深度图像进行同步，保证两个图像的时间戳对齐。 

4) 相机参数支持获取和导出，获取点云数据流当前分辨率下的相机内参和外参。 

如果当前状态是 D2C(D2C 后深度和彩色的坐标原点为同一个原点):  

○ 彩色和深度内参相同 

○ 彩色畸变为实际标定畸变参数 

○ 深度畸变参数为 0 

○ 旋转矩阵 R 为[1,0,0;0,1,0;0,0,1] 

○ 平移矩阵为[0,0,0] 

 
图 7-32 相机参数获取 

1) 根据本文档 5.快速入门的步骤，完成设备连接并启动软件，无需开启任何数据流。 

2) 在高级模式中展开"点云"选项卡。 

3) 点击"对齐模式"下拉列表，默认为"D2C(SW)"，可根据需要切换其他模式。 

4) 点击"彩色流配置"下拉列表，默认为"1280x720 30fps MJPG"和"深度流配置"下拉列表，默认为"848x480 

30fps Y16"，可根据需要切换其他配置。 



5) 点击"匹配对齐目标分辨率"按钮，默认为开启，可根据需要切换状态为关闭。 

6) 点击"帧同步"按钮，默认为开启，可根据需要切换状态为关闭。 

7) 点击"数据流"按钮，开启点云数据流，查看点云视图。 

8) 在点云视图中使用 Ctrl + 鼠标滚轮缩放，鼠标左键旋转、右键平移。 

 
图 7-33 点云视图界面 

7.5.2 图像视图 

支持查看 D2C 或者 C2D 的彩色和深度图像叠加效果，调节点云透明度和保存数据。 

"显示"开关按钮表示开启或关闭彩色深度对齐图像视图，"叠加深度"开关按钮表示查看彩色深度叠加后的对齐

效果。 

表 7-2 图像视图显示模式 

显示状态 叠加深度状态 说明 效果示例 

关闭 关闭/开启 仅显示点云视图 

状态 1： 

 
状态 2： 

 

开启 关闭 显示点云、D2C 彩色和深度视图 

 



开启 开启 显示点云和深度彩色对齐视图 

 
"透明度"拖拉条在显示深度彩色对齐视图下可调节叠加渲染效果的透明度，默认透明度为 50%。 

"保存数据(数量)"表示可设置保存的深度点云对齐图像数量，并将当前的时间戳，彩色和深度图像数据保存到

指定的文件路径(可通过日志信息窗口输出的 logs 查看具体路径)。 

7.5.3 点云视图 

支持查看 3D 点云视图以及对 3D 点云进行控制，包括显示开关、点云样式设置、点云渲染类型设置、渲染点

大小和保存点云数据。 

○ 显示开关按钮：开启或关闭点云视图。 

○ 点云样式：可选择点云视图的样式为深度或者深度+彩色的效果； 

○ 点云渲染类型：可选择点状或者网格的类型显示点云； 

○ 渲染点大小：可设置渲染点的大小效果。 

○ 保存点云：可通过设置点云数据编码为二进制或者文本，并设置保存数据的数量将点云数据、彩色和深度

图像数据保存到指定的文件路径(可通过日志信息窗口输出的 logs 查看具体路径)。 

 

7.6 渲染视频帧(确保每一帧都能被渲染) 

在 OrbbecViewer v2 软件渲染视频帧时，一般默认帧率为 15fps。在某些测试场景下，这个默认值可能会引

起误解，例如当用户设置软件触发单次触发 100 帧时，由于时序原因，得到 0 到 97 帧共 98 帧，最后两帧可能未

被渲染，从而让人误以为是"手动触发功能"出现了问题。 

可通过配置 config.ini 文件确保每一帧都能被渲染。 

1) 根据本文档 5.快速入门的步骤，完成设备连接并启动软件，无需开启任何数据流。 

2) 展开"设备控制"选项卡打开"同步配置"，配置同步模式为 Software Triggering，设备单次触发采集帧数

为 100，并写入。 

3) 开启彩色和深度数据流，并打开元数据列表，此时没有数据流。 

4) 展开软件触发控制，开启手动触发的"触发一次"按钮。 

5) 触发彩色和深度数据流开启，查看帧序列号只有 97 帧，最后两帧未被渲染。 



 
图 7-34 渲染视频帧示例 

6) 为确保 0 到 99 帧每一帧都能被渲染，可按以下步骤调整配置： 

7) 打开 OrbbecViewer v2 文件所在的位置，进入 config 文件夹并找到 config.ini 文件，具体路径为

OrbbecViewer_v2_XXX\config\config.ini。 

 
图 7-35 配置文件路径 

8) 打开 config.ini 文件，并在文件中找到 [Config] 节点。 



 
图 7-36 文件节点内容 

9) 在[Config]节点中找到配置项"isTriggerRenderMode=false"，将其修改为

"isTriggerRenderMode=true"，此设置在帧率 30fps 及以下时，基本可以保证每帧都能渲染。 

10) 如果帧率大于 30fps，则还需额外修改一个配置项。 

11) 同样在[Config]节点中找"RefreshRate=30"，将其改为"RefreshRate=60"或更高(建议不超过 100，刷

新率越高，对电脑性能要求越高)。 

12) 修改配置项保存文件，然后重新启动软件即可生效。 

 



图 7-37 渲染视频帧调整后 

7.6.1 渲染视频帧操作演示 

 
图 7-38 渲染视频帧操作演示 

 

8 探索相机的特有功能 

8.1 以太网设备连接查看 IP 地址 

1) 根据本文档 5.快速入门中以太网接口设备快速入门的步骤，完成环境配置、设备连接并启动软件，无需开启

数据流。 

2) 在设备管理区的"设备连接"中会显示当前的设备连接情况，可获取设备型号、SN 码以及设备连接方式。 

https://www.orbbec.com.cn/index/Gemini330/info.html?cate=119&id=203


 
图 8-1 以太网设备连接信息 

3) 展开"设备连接"下拉列表，有选择设备连接、连接网络设备和添加资源文件。若接入多个 Orbbec 相机，则"

设备连接"变成"选择一个设备连接"，并下拉列表显示多个相机的设备信息。 

 
图 8-2 多设备选择 

4) 将鼠标悬停到"设备连接"下拉列表，可获取更多的信息，包括设备名称、PID、SN、UID、设备连接方式和 IP

地址。 

 
图 8-3 IP 地址信息 

8.2 GMSL 相机的使用限制 

使用多设备 Orbbec 相机(例如：两台 Gemini 335Lg)的 GMSL 接口进行多相机出流或者多相机同步时，与

传统的 RGB GMSL 接口相机不同，其数据流、数据带宽以及供电要求都有很大的不同。因此，在接入不同的

GMSL 解串器板时，会有不同的受限制使用场景； 

例如：两台 Gemini 335Lg 相机连接到同一个 Max9296、Max96712 LinkA/B 或 Max96712 LinkC/D 解串

器板上具有以下限制： 



○ 在驱动程序版本 v12.02 之前，存在一个限制，即一个相机的 RGB 和另一个相机的右 IR 不能同时出

流；在驱动程序版本 v12.02 之后，该限制被修改为一个相机的 RGB 和另一个相机的左 IR 不能同时出

流。 

○ 在驱动程序版本 v12.02 之前，存在一个限制，即一个相机的 Depth 和另一个相机的左 IR 不能同时出

流；在驱动程序版本 v12.02 之后，该限制被修改为一个相机的 Depth 和另一个相机的右 IR 不能同时

出流。 

○ 一个解串板只能出 4 路流，两个相机出流加起来最大限制为 4 路流（前两个条件同时满足才算满足这个条

件） 

有关更多已知限制，请查阅 Orbbec GMSL 相机的使用限制。 

 

 

 

https://github.com/orbbec/MIPI_Camera_Platform_Driver/tree/main?tab=readme-ov-file#usage-limitations-of-gmsl-cameras
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