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

Wersja Rugged jest szczelna do IP67 i moze by¢ podtaczana prostym
kablem pigtail.

zastosowania - stabilizacja i nawigacja

- pomiar katow i nachylen

kluczowe - zyroskopy klasy < 2°/h
parametry - metalowa szczelna obudowa
- Swiadectwo pochodzenia z UE

-temp. pracy: -40do+70C
- wibracje: 8 grms MIL-STD 810G
-waga: 33 gramy

mechaniczne

zyroskopy - Range: 250/490°/s

- in-run Bias Stab: <2°/h

- Random Walk: 0.1 °/vh typ.
akelerometry -Range: 2/4/8/16 g

-in-run Bias Stab: <30 g

- Random Walk: 0.03 m/s/vh typ.

interfejs - konektor 12-pin
- dane: CAN 2.0, A/B, RS-232

- zasilanie: 9-32 VDC
- pobér mocy: 0,8 W typ.

elektryczne

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

nowa wersja PLUS:

zyroskopy o zakresie
1000 °/s lub 2000 °/s

KEBNI SensAltion IMU Rugged

Nowy firmware ver. 2.85/597:

Wprowadzono mozliwos¢ wyboru filtréw akcelerometru i
zyroskopu, co pozwala uzytkownikowi na optymalizacje pasma
przenoszenia czujnikéw oraz redukcje szumoéw.

Dodano obstuge predkosci transmisji 921 600 bodéw dla interfejsu
RS232/UART.

Ulepszono kalibracje magnetometru oraz mechanizm eliminacji
wptywu zaktécen magnetycznych.

metalowy konektor Fisher
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