
特 長 /  応 用

 高精度GNSS・FOG搭載
 光学式ジャイロ(Fiber Optical Gyro)に
よる姿勢角の計算で、ADAS分野での姿
勢角計測のレファレンスデータを提供
 GNSSとの位置計算はtightly-couplinｇ
方式を採用し、衛星数が少ない環境でも
精度を維持します。

■フレキシビリティ（柔軟性）
 CAN,イーサネット、USB、UARTなど豊富なイン
ターフェース

操作しやすい専用ソフトウェアと
CANdbcファイルにより、計測セットアップ
の時間を短縮

■ ADAS開発に適したリアルタイム性
ADASにおける車両の制御や発展的
な車両テストに耐えうる短い測定遅延時
間(1.2ms(+1msのジッタ))

リアルタイムに位置・姿勢角を必要とするアプリケーションに適した、
GNSS+IMU方式の高精度センサー。ADAS分野での自己位置推定や姿
勢角計測において、欧州や日本における利用実績が多数あります。

TM

TM

ベーシックモデル 内容・

iTraceRT-MVT-510 L1L2 GPS / GLONASS  および
RTK対応
FOG式IMU

iTraceRT-MVT-510-
DA

デュアルアンテナ型 L1L2 GPS 
/ GLONASS  およびRTK対応
FOG式IMU

System Cable set
iTraceRT-MVT-5xx
series

システムケーブル

オプション 内容

Opt-Beidou BEIDOU信号の対応

iWP+ WayPoint

InertialExplorer

後処理解析対応

iMWS-V2 車速センサ対応(外付け)

iTraceRT-MVT 510
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http://www.enabler.co.jp
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主な仕様

 姿勢角精度 (Roll,Pitch,Yaw)

• < 0.01° RP, 0.02°Y (INS/RTK-GNSS)

• < 0.01° RP, 0.02°Y (RTKGNSSの停止時間10秒)

• < 0.01° RP, 0.02°Y (RTKGNSSの停止時間60秒)

• < 0.28° (ジャイロコンパス時)

• 0.05°サイドスリップ角 (v > 10 m/s)2

 位置精度
• ± 2 cm / 5 cm + 2 ppm (INS/RTK-GNSS) 

• ± 0.05 m / 0.08 m (INS, GNSS停止時間10秒)

• ± 0.3 m / 0.3 m (INS/ODO, GNSS停止時間60秒)

 速度精度
• 0.01 m/s (INS/RTK-GNSS) 

• 0.01 m/s (GNSS停止時間10秒) 

• 0.02 m/s (GNSS停止時間30秒) 

インターフェース

• UART RS232C/RS422

• CAN(１Mbd)

• TCP/IP/UDP

• USBホスト
• NTRIP対応
• ODOメーター入力対応

データ処理/データレート

• Tightly coupled INS/GNSS/カルマンフ
ィルタに基づいたデータ統合
(INS/GNSS/ODO)

• データレート500Hz

• データ遅れ：＜1.2ms

• ジッター：＜1ms

対応信号
• GPS: L1, L2

• GLONASS: G1, G2

• SBAS

オプション)

• BeiDou: B1, B2

寸法
• サイズ：約187×130×261㎜+コネクタ
• IP67

• 重さ：訳5.5kg

環境仕様

• 温度範囲： 外気温-55C ~ +65C(動作時)

• 衝撃：６G/20ms、6grms(10-2000Hz)

電力仕様

• 電圧10~30V DC, 

• 消費電力：25W
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