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SensAltion IMU (OEM)

KEBNI IMU to jednostka inercjalna, wyposazona w zaawansowane oprogramowanie do Sensor Fusion oraz filtr Kalmana, pracujace na danych z
9 sensorow (zyroskopow, akcelerometréw i magnetometréw w 3 osiach, oraz czujnika cisnienia). Dane sg dostepne z czestotliwoscig do 1 kHz.

Oprogramowanie do Sensor Fusion obejmuje funkcjonalnos¢ kalibracji magnetometru z wykorzystaniem Soft- i hard-Iron po instalacji oraz
algorytm czasu rzeczywistego do ttumienia zaktécen magnetycznych. Wersja OEM moze by¢ tatwo gteboko integrowana na ptytce klienta przy

zastosowania

pomocy standardowego 20-pinowego ztacza.

- stabilizacja i nawigacja
- pomiar katow i nachylen

tatwy montaz: 3 wkrety

kluczowe
parametry

- zyroskopy klasy < 2°/h "N niska waga: 7 gram
- tatwa gteboka integracja bez SMD
- Swiadectwo pochodzenia z UE

mechaniczne

zyroskopy

akelerometry

interfejs

elektryczne

dane

- temp. pracy: -40do+70C
- wibracje: 8 grms MIL-STD 810G
-waga: 7 gram

- Range: 250/490 °/s
- in-run Bias Stab: <2°/h
- Random Walk: 0.1 °/vh typ.

konektor 20-pin micro

-Range: 2/4/8/16 g
-in-run Bias Stab: <30 g
- Random Walk: 0.03 m/s/vh typ.

- konektor 20-pin na ptytce klienta
- dane: CAN2.0A/B, UART TTL,SPI, 12C

- zasilanie: 3.3-5.5VDC
- pobér mocy: 0,8 W typ.

- Data Rate: do 1 kHz
- protokot: Binary, NMEA
- synchronizacja: in/out
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