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1. UBERBLICK

Diese Kurzanleitung soll helfen, die Inertialmesssysteme, die auf iINAT-Architektur basieren, schnell und
effizient einzurichten und erste Messungen durchzufihren. Daher erklaren wir nur die wichtigsten
Einstellungen. Eine genauere Erklarung und Konfiguration finden Sie im iXCOM-CMD [1] Handbuch. Bitte
Uberpriifen Sie aulBerdem die entsprechenden ICDs lhres Tragheitsmesssystems — namlich [2], [3] bzw.
[4] Allgemeine Informationen zur INAT-Familie finden Sie unter [5]

Diese Installationsanleitung gilt fur alle Systeme, die auf der INAT-Architektur basieren. In diesem
Dokument werden die folgenden Arten von Systemen behandelt:

iNAT-RQT iNAT-M200 iISULONA
iNAT-RQH iNAT-CFM iRailLoc
iINAT-FSLH iINAT-CB IANARO
iINAT-FSSG iTraceRT-MVT iICORUS
iINAT-MSLG IATTHEMO iPST-FMS
iINAT-M300 iPRENA

iINAT-U200 iCOMBANA

In Kapitel 4 bereiten wir das Geréat fur eine Messung vor. Im Gegensatz dazu bereiten wir — nur zum
Kennenlernen lhres Gerates — das Gerat fir einen Schnelltest auf dem Schreibtisch im Kapitel 6 vor.

Bitte beachten Sie, das es zu vielen Details von uns separate Dokumentationen (Application Notes) gibt.
Bitte fragen Sie hierzu unseren Support.

1 BASICS

Sofern nicht anders angegeben (in der Bedienungsanleitung des Systems), kénnen Kunden iMAR-
Tragheitsmesssysteme oder Tragheitsnavigationssysteme (INS) praktisch in jede Richtung und Lage
montieren. Darlber hinaus ist jeder beliebige Standort méglich. Selbstverstandlich missen Sie Ihr INS an
einem Ort montieren, der frei von starken Vibrationen oder Eigenfrequenzen ist. StandardméaRig beziehen
sich die geschatzten Navigationslésungen — z. B. Werte wie Position, Geschwindigkeit und Héhe — auf den
sogenannten Beschleunigungsmesser-Schnittpunkt. Letzterer befindet sich innerhalb des Inertialsensors
des INS. Das INS kann die L6sung jedoch an jeden beliebigen Ort von Interesse und Orientierung
Ubertragen. Zu diesem Zweck (und zur Konfiguration des INS) erklaren wir in diesem Kapitel zwei der
wichtigsten Begriffe.

Es ist zwingend erforderlich, das vom INS verwendete Koordinatensystem zu kennen. Dieses kénnen Sie
direkt aus dem Etikett auf dem INS ablesen. Alternativ konnen Sie die INS-Konfiguration auch mit iXCOM-
CMD Uuberpriufen: Hier im Reiter "Systeminfo” gibt das Feld "IMU Output Frame" diese Information.

Bitte installieren Sie die neueste iXCOM-CMD Version. Das iMAR Support-Team kann Ihnen einen Link
zum Download der Software zur Verfiigung stellen. Um lhren Bedarf zu Uberprifen, benétigen wir die
Projektnummer (Proj.No.), die Teilenummer (P/N) und die Seriennummer (S/N) sowie die
Revisionskennung lhres Geréts. Diese Informationen finden Sie auf dem Typenschild auf jedem INS. Ein
Beispiel fur dieses Typenschild und die Kontaktdaten des iIMAR-Supports finden Sie in Kapitel 8.

1.1 Power /Versorgungsspannung

Auf dem Typenschild finden Sie auch die erforderliche Spannung fiir die Stromversorgung des Geréts und
den erforderlichen erwarteten Stromverbrauch (el. Leistung). Typische Werte sind 10-35 VDC, 16-35 VDC
oder 9-34 VDC, je nach iNAT-Typ und -Ausfuihrung. Bitte stellen Sie sicher, dass lhr Netzteil immer
innerhalb des erforderlichen Bereichs bleibt und die erforderliche Leistung bereitstellen kann.
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1.2 Angular Offsets / Winkelversatz zwischen Fahrzeug und INS

Beachten Sie zur Bestimmung des Winkelversatzes die folgenden Regeln:

1. Die Rotationsreihenfolge ist Z, Y, X!

2. "Rechte Hand - Regel ": Der Daumen der rechten Hand zeigt entlang der
Achse, die gedreht werden soll. Die anderen Finger zeigen auf die positive

Richtung des Winkels.

3. Drehen des Fahrzeugkoordinatensystems in das INS-System Uber 3 Winkel

Rot Z=-60°

Figure 1:
Rechte hand
Regel fir
Rotation

Rot Z=+60°

Figure 2: Zwei aufeinanderfolgende Drehungen um Z- und X-Achse
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1.3 Lever Arm / Hebelarm

Der Hebelarm ist der Versatz vom Bezugspunkt des INS zu einem anderen Punkt innerhalb des
Koordinatensystems des INS. Der Bezugspunkt befindet sich in der Mitte des Schraubenlochs auf der
gegeniberliegenden Seite vom Stecker. Es ist, blickt man vom Stecker tber das Gerét hinweg, das linke
Loch, auf Hohe der Unterseite der Grundplatte. Bitte beachten Sie, dass sich dieser Referenzpunkt bei fast
allen INS-Systemen der iINAT-Familie an der gleichen Position befindet.

Y=+4cm
POI
I X=+5cm
Beschleunigungssensor
Schnittpunkt
Figure 3: Hebelarm (DIN 70°000)
Y=-4cm
POI
Beschleunigungssensor
Schnittpunkt
Figure 4: Hebelarm (DIN 9'300)
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2 iXCOM-CMD GRUNDLAGEN

2.1 Verbindung herstellen

Wir empfehlen, sich lber Ethernet (oder USB, falls Ethernet nicht zuganglich) mit dem INS zu verbinden.
Zu diesem Zweck muss der IP-Bereich (Subnetz) Ihres Computers mit dem IP-Bereich Ubereinstimmen,
der auf Ihrem INS konfiguriert ist. Wie Sie die IP-Adresse lhres Computers entsprechend &ndern kénnen,
finden Sie im Handbuch Ihres Computers (unter Windows: Systemsteuerung = Netzwerk und Internet >
Netzwerkverbindungen)

Standardmafig verfugt das INS Uber die folgenden Einstellungen (es sei denn, Sie haben eine spezielle
Konfiguration bestellt):

1. IP-Adresse: 192.168.1.30
2. Subnetzmaske: 255.255.255.0 oder 255.255.248.0

In diesem Fall kénnen Sie die Funktion "Search INS" von iXCOM-CMD verwenden. Dadurch wird eine
UDP-Suche gesendet und das INS antwortet mit seinem Namen und seiner IP-Adresse. Nun kdnnen Sie
das gewiinschte Gerat Uber das Dropdown-Meni auswahlen. Alternativ konnen Sie die IP-Adresse des
Gerats auch manuell eingeben.

Falls vorhanden, funktioniert die Verbindung tber USB wie die Verbindung Uber Ethernet, jedoch mit den
folgenden Standardeinstellungen:

o |P-Adresse: 192.168.47.11

T &« N.> Newz. e Subnetzmaske: 255.255.255.0

)-u s b
U Eigenschaften van WLAN X

- Masdimedan mnit N L PRURTI N Vert

Netzwerk  Freigabe Connection B s 0%
Verbindung herstellen Gber: b Ethernet UART Playback  Offline 5
I Intel(R) Wireless-AC 9560 160MHz
Host | 192.168.1.30 v|
Bo00 ‘
Diese Verbindung verwendet folgende Elemente: Port =
&3 Client fir Microsoft-Netzwerke Protocol | TCP ~
:5:' Datei- und Druckerfreigabe fir Microsoft-Netzwerke
THqQ05-Paketplaner Search INS

'R Intemetprotokoll, Version 4 (TCP/IPvd)
O . Microsoft-Muttiplexomprotokoll fir Netzwerkadapter
2. Microsoft-LLDP-Treiber

; Response  Client Configuration
4 Intemetprotokoll, Version 6 (TCP/IPvE)

Response B 50X

Installieren. . Deinstallieren Searching for INS at port 4000...sa
Beschreibung Found PostProc ALDr gt 192 . 163 4.
TCP/IP, das Standardprotokoll fir WAN-Netzwerke, das den Found KFP-I000820.001 at 192.168.
Datenaustausch dber verschiedene, miteinander verbundene Found IFP-I000245.001 ChWe at 197

Netzwerk balicht. .
EEBENTLE Searching for INS at port 4000...

Found PostProc_AlDr at 15Z.168.4.
Found KFP-I000820.001 at 1%2.168.
Found IEP-I000245.001_ChwWwe at 192

oK Abbrechen

Figure 5: Einstellung der IP-Adresse auf einem Windows-PC (links) und Ethernet/USB Verbindung im
iXCOM-CMD (rechts)

Sie kénnen auch eine UART-Verbindung zum INS konfigurieren. Zu diesem Zweck benétigen Sie eine
serielle Schnittstelle an Ilhrem Computer. Um einen solchen Anschluss an Ihren PC oder Laptop
anzuschlieRen, geniigt beispielsweise ein einfacher Serial-zu-USB-Adapter. Wenn der serielle Anschluss
des INS ein ...
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... 9-poliger Stecker (RS232-Pegel) ist, kbnnen Sie einen handelsiiblichen Adapter verwenden.
Abhéngig von den Besonderheiten des Adapters ist fiir das Setup mdglicherweise ein

Nullmodemadapter erforderlich.

. 15-poliger Stecker (RS422-Pegel) ist, missen Sie einen von IMAR lieferbaren Adapter

verwenden.

Waéhlen Sie als Nachstes den "Kanal" des INS und den "Port" Inres Computers, der mit dem INS verbunden
ist. Standardmafig betragt die "Baudrate" 115’200 Bit/s. Um die Baudrate automatisch zu ermitteln,

verwenden Sie bitte den Button "Baudrate erkennen".

Connection BB 50X
Ethernet UART  Playback Offline 1°:

Listening Only OJ

Channel |31
Port | COM7
Baud Rate | 115200 bit/s
Data Bits 8
Stop Bits 1
Parity |No Parity
Flow Control 'No Flow Control

Refresh Port List Detect Baud Rate

Figure 6: UART Verbindung

2.2 Ubernehmen und Speichern von Anderungen

Wenn Sie eine Einstellung in iXCOM-CMD &ndern, erscheinen die Schaltflachen "Apply / Ubernehmen

und "Refresh / Aktualisieren" im unteren Teil des Fensters.

*EJ Refresh W Apply!

@

Save Config

Figure 7: “Apply / Ubernehmen”, “Refresh” und “Save Config / Konfiguration speichern” Taste

Durch Driicken von "Aktualisieren” werden diese Anderungen riickgangig gemacht und die gespeicherte

Konfiguration aus dem INS abgerufen.

Um diese Anderungen hingegen an das INS zu uibertragen, driicken Sie auf "Ubernehmen". Wenn Sie auf
die Schaltflache "Konfiguration speichern” in der oberen Taskleiste klicken, bleiben diese Anderungen lber

einen Ein- und Ausschaltzyklus erhalten.
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3 KONFIGURATION

Das iXCOM-CMD bietet leistungsstarke Assistenten, die den Benutzer bei der korrekten Konfiguration des
Gerats unterstitzen. Der Assistent "Fahrzeug-Standardkonfiguration” deckt die meisten Einstellungen von
Sensoren bis hin zur Datenerfassung ab.

Sie finden die verfugbaren Assistenten, indem Sie auf die Schaltflache Wizard A ssistent in der oberen
Symbolleiste klicken. Klicken Sie anschlieBend auf "Next".

i
\
Wizard
Figure 8: Assistant / Wizard Steuerknopf

A Wizard - iXCOM-CMD X

Use Cases .
Use case selection.

NAVIGATION & CONTROL

History Use Cases

©) Use Cases Enable/Disable Sensors ~
Vehicle Standard Configuration

Log Configuration

Alignment Configuration

GNSS Antenna Lever Arm Estimation

Vehicle Odometer Configuration

Vehicle Heading Misalignment Estimation

Vehicle Roll/Pitch Misalignment Estimation

Correction Data

GNSS Receiver Authentication Code

Mannatamater 20 Calihration (Mannstametar ic not enahlad Y

Choose one of the use cases listed above.
Disabled use cases are greyed out and the reason is given in parenthesis.
To execute the selected use case, click on Next »

Close < Back | | Next »

Figure 9: Verfugbare Anwendungsfélle fir den iXCOM-CMD Wizard
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4 VORBEREITUNG FUR DIE MESSUNG

Dieser Abschnitt fuhrt Sie durch die Vorbereitung des INS fir Ihre Messungen. Die Titel und Untertitel
entsprechen den Tabs und Subtabs des iXCOM-CMD. Je nach Setup und Anwendung sind nicht alle Un-
terabschnitte fur Sie interessant.

4.1 Schnittstellen des INS

Konfigurieren Sie nun die Kommunikationsschnittstellen zum INS.

4.1.1 Ethernet

Abhangig von lhrem Ethernet-Setup kénnen Sie zwischen einer "statischen" IP-Adresse und
"DHCP" wahlen. Es ist wichtig zu beachten, dass wir lhnen dringend davon abraten, den "Port"
zu andern! Dariiber hinaus empfehlen wir zur Anderung der Einstellungen der Ethernet-
Schnittstelle eine parallele Verbindung tiber USB oder seriell als Riickfallebene aufzubauen.

XCOM Ethernet

Mode | Static v
Protocol | TCP v
Port -] 2000 -]

IP Address |192.168.1.30

4

Subnet Mask | 255.255.255.0

4

q

Gateway |192.168.1.1

Figure 10: Ethernet interface

4.1.2 UART

Fur die Kommunikation mit iIXCOM-CMD, die Ubertragung von Logs oder die Bereitstellung von
GNSS-Korrekturdaten an den internen GNSS-Empféanger missen Sie die UART-Ports mit der
erforderlichen "Baudrate" und dem "Level" konfigurieren. Die am haufigsten verwendeten "Modi"
sind wie folgt:

e "XCOM": Senden und Empfangen von XCOM-Befehlen und -Protokollen. Erforderlich fir die
Kommunikation mit dem iXCOM-CMD.

e "XCOM Autostart": Protokolle automatisch senden. Wie man die Logs auswahlt, die auf dem hier
definierten "Kanal" gesendet werden sollen, wird spater in Kapitel 4.5 ausfihrlich erklart.

e "GNSS-Korrektur": Erforderlich, um GNSS-Korrekturdaten an den Empféanger zu tbermitteln.
Bitte definieren Sie das Eingabeformat (RTCMv3, RTCM, CMR...) und die GGA-Periode.

e "Externer Sensor": Dies ermdglicht es dem INS, mit einem externen Sensor wie einem DVL oder
Magnetometer zu kommunizieren.

XCOM UART Ports

Port Baud Rate Mode Level Additional Configuration
COM3|115200 bitys ~ | XCOM - |RS422 ~

COM4| 115200 bit/s ~ |XCOM Autostart - | RS232 ~ (Channel 5 =
COM5| 115200 bit/s ~ | GNSS Correction = |RS422 ~ |[RTCMv3 ~ | -|esriod Gea: 1 s |

Figure 11: UART Schnittstellen
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4.2 Sensoren

4.2.1 GNSS

Einer der wichtigsten Sensoren neben den Inertialsensoren ist die GNSS-Antenne. Schlie3en Sie das
GNSS-Antennenkabel an den Anschluss an. Wichtig zu beachten ist, dass sich der Hebelarm zwischen
den GNSS-Antennen und dem INS wahrend des Betriebs nicht verandern darf (es sei denn, dass man
die Anderung in Echtzeit aus der Kundenanwendung heraus kommandiert)!

Um diesen Parameter zu konfigurieren, miissen Sie seine Koordinaten (und seine Unsicherheit) auf der

Registerkarte iXCOM-CMD mit der Bezeichnung "Sensors — GNSS" angeben. Fir die Messung der
Hebelarmkoordinaten beachten Sie bitte Abschnitt 1.3.

Primary Antenna

Offset Standard Deviation
X| 0.05p m /| 0.100 m :
Y| 0.040 m :l| 0.100 m :
Z| 0.060 m :l| 0.100 m :

Secondary Antenna

Offset Standard Deviation
X| 1.050 m 1] 0.100 m :
Y| 0.040 m 1] 0.100 m :
Z| 0.060 m 1] 0.100 m :

Figure 12: GNSS Hebelarme

Gegebenenfalls missen Sie auch den Hebelarm der Sekundarantenne konfigurieren. Bei einem Gerat mit
zwei Antennen empfehlen wir einen Mindestabstand von einem Meter zwischen beiden Antennen. Es ist
wichtig zu beachten, dass Sie die primare Antenne an den Stecker mit der niedrigeren Nummer (z. X5). Im
Gegensatz dazu muss die Sekundérantenne mit dem Stecker mit der hdheren Nummer (z. X6).

Das INS kann die Hebelarme selbsttéatig abschatzen, wenn RTK- oder PPP-basierte GNSS-L&sungen
verfugbar sind. Zu diesem Zweck empfehlen wir die Verwendung des Assistenten "GNSS-
Hebelarmschatzung".

4.2.2 Odometer / Wegsensor

Bei bodenfahrzeugbasierten Messkampagnen mit langen GNSS-Ausféllen oder verschlechtertem GNSS-
Empfang bietet die Verwendung eines Wegsensors (Odometer) in der Regel einen grof3en Vorteil.

Bitte verwenden Sie den mit "ODO" beschrifteten Stecker lhres INS. Der Assistent "Konfiguration des
Fahrzeugwegsensors" hilft Ihnen bei der Konfiguration der entsprechenden Einstellungen.

Um den Wegsensor manuell zu konfigurieren, missen Sie den Skalierungsfaktor nach der folgenden
Formel berechnen:

2 = 1 * radius wheel

Scale Factor = — -
ticks per revolution odometer

Equation 1: Odometer Skalenfaktor
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AuRerdem missen Sie den Hebelarm, siehe 1.3, in die Mitte der Kontaktflache des Rades legen, das den
Wegsensor tragt.

Das INS kann den Hebelarm und den Skalierungsfaktor abschéatzen. Bitte verwenden Sie den oben
erwahnten Assistenten.

Zusétzlich mussen Sie den Einbaurichtungsvektor des Odometers eingeben. Ein Wert von 1,0 auf der X-
Achse und 0,0 auf der Y- und Z-Achse bedeutet beispielsweise, dass die Messrichtung des Odometers
parallel zur X-Achse des INS-Geh&uses zeigt.

Intern bendtigt das INS-Gerét jedoch normalisierte Richtungsvektoren. d.h. Die quadrierte Summe aller
drei Werte muss 1,0 betragen. Da das Geréat diese Einstellung jedoch automatisch normalisiert, kdnnen
Sie die Komponente auf beliebige Weise eingeben.

Odometer [= I A
Mode
Enable v Note: Changing this parameter requires a Save Config folowed by Cold Reset to take effect.
Mode A-Counter with B as direction v
Deglitcher A | 10 -
Degltcher B _-| 10 -]
Scale Factor
Estimated | 0.990'0%% m/tick||50'000.001 ppm UUse Estmated Scale Factor
Scale Factor -| 1.000'000 m/tick Bl
Standard Deviation -| 5.000 % [=]
Lever Arm Mounting Dire ction Constraints
SR X | 1.000 -] Velocity Standard Deviation _-| 4.000 m/s =l

XAxis -] 0.000 m Y -] 0.000 - Constraints Standard Deviation _-| 2.000 m/s _-| V| Enable

o]
YAxs | 0.600 m = Z -] 0.000 -]
o]

Z-Axis _-|-0.500 m

Figure 13: Odometer-Messachse: Einstellung in Richtung der INS-X-Achse.

4.2.3 IMU

Wie in der Einleitung erwéahnt, funktioniert das Gerat i.d.R. an jeder Montageposition. Es ist jedoch nicht
immer moglich, Ihr INS mit deden Hauptachsen parallel zu den Fahrzeugachsen zu montieren. In diesem
Fall empfiehlt es sich, den vorhandenen Winkelversatz zwischen Fahrzeug und INS auszugleichen. Bitte
beachten Sie zusatzlich Abschnitt 1.2 tGber "Fehler! Verweisquelle konnte nicht gefunden werden." o
ben.
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IMu A& @08
Vehicle Frame IMU Frame e R
H-Axis
Y-Axis
Z-Axis

Reset Coordinate System

Forward

Rol —-90.000 deg
Pitch ©0.000 deg

Yaw 50.000 deg

Fine Misalignment
Rol ©.000 deg

Pitch ©0.000 deg

Yaw 0.000 deg

Resulting Misalignment

Down

Pitch ©0.000 deg

Yaw 90.000 deg

s Refresh # Apply!

Figure 14: IMU Misalignment (Fehlausrichtung)

Bitte beachten Sie, dass diese Konfiguration keinen Einfluss auf das algorithmische Verfahren und die
Lésungsgenauigkeit hat. Es wird nur der Ausgang der Lésung entsprechend gedreht.

Wenn dieser Versatz nicht bekannt ist, konnen Sie die Assistenten "Vehicle Heading Misalignment
Estimation" und "Vehicle Roll/Pitch Misalignment Estimation" verwenden, um die Winkelverlagerungen zu
schéatzen.

Wenn Sie die Werte manuell eingeben, stellen Sie zunachst den "Groben Versatz" ein. Wenn Sie bei lhren
Messungen feststellen, dass die gedrehte Losung nicht mit der gewinschten Fahrzeugachse
Ubereinstimmt, konnen Sie einfach die "Feinausrichtung" zur Feinabstimmung der Drehung verwenden.
Bei dieser Einstellung handelt es sich um eine zweite Drehung um das bereits gedrehte Koordinatensystem
mit den Werten aus dem "Groben Versatz". Die GUI berechnet fir Sie die "Resultierende Fehlausrichtung”
und sendet sie an das INS. Da das INS nur einen Parameter fir die Fehlausrichtung hat, werden die Werte
aus der "Resultierenden Fehlausrichtung" nun in den Feldern "Grobe Fehlausrichtung" angezeigt. Sie
konnen die Fehlausrichtung bei Bedarf weiter verfeinern.

4.2.4 Magnetometer

Je nachdem, welches INS Sie verwenden, schlieRen Sie das Magnetometer an den Stecker an, der mit
COM1, COM3 oder COMS5 beschriftet ist. Im Reiter UART-Konfiguration (siehe 4.1.2) stellen Sie bitte
"Mode" auf "Externer Sensor".

Befolgen Sie die gleichen Rotationsregeln wie in Abschnitt 1.2 "Winkelversatz" beschrieben, um den
Winkelversatz zwischen dem INS und dem Magnetometer-Koordinatensystem auszugleichen. Dazu
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missen Sie "IMAG aktivieren" aktivieren und "Port", "Baudrate" und "Typ" des verwendeten
Magnetometers konfigurieren.

Die Assistenten "Magnetometer 2D Calibration" und "Magnetometer 3D Calibration" k&nnen dem
Anwender bei der Kalibrierung des Magnetometers helfen.

Misalignment

X-Axis | 0.000 deg
Y-Axis | 0.000 deg

4

A

Z-Axis| 60.000 deg :
Configuration
Enable iMAG 1 Note: Changing this parameter requires a Save Config followed by Cold Reset to take effect.
Port | COM3 v
Baud Rate 9600 bit/s v
Type iMAG-DMC-LS v
Calibration
Enabled
CC0o0 CC10 CC20 BO
CC00 | 1.000 ] 0.000 <] 0.000 : | 0.000 ]
CCo1 | 0.000 =] 1.000 2] 0.000 2] | 0.000 5
CCo2 | 0.000 =] o0.000 =] 1.000 : | 0.000 :

Figure 15: Magnetometer Einstellungen

4.3 Alignment (Ausrichtung)

Zur Schétzung der Anfangslage (Ausrichtung), von Sensorfehlern und der Anfangsposition fuhrt das Gerat
das Ausrichtungsverfahren durch. Dies ist erforderlich, um die Datenfusion ordnungsgemafR zu
initialisieren.

Der Assistent "Alignment Configuration" unterstiitzt den Benutzer dabei.

4.3.1 Startverhalten

Wahlen Sie die Quelle der "Initial Position / Anfangsposition" aus. In den meisten Fallen empfehlen wir
"GNSS". Fur das "Initial Heading / Startkurswinkel" eignen sich die folgenden Optionen fir die meisten
Anwendungsfalle:

1. Standard: Das System schatzt den Kurs wahrend der Bewegung. Die High-Performance INS-
System schétzen diesen sogar im Stillstand durch sog. Gyro Compassing.

2. Doppelantenne: Ein System mit zwei GNSS-Antennen kann den Kurs im Stillstand aus den GNSS
Signalen ermitteln.

3. Magnetometer: Die Verwendung eines Magnetometers liefert auch einen anfanglichen Kurswinkel

im Stillstand, aber mit entsprechenden Unsicherheiten.
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Startup &% O®
Initial Postion
Mode | GNSS -
Initial Heading
Mode Default -
Enable Verification
Time Interval | 90.000 = |
Threshold _-| 2.000 deg |

Abort Verification
Miscelaneous

GNSS Timeout =l eo s -
Re-Alignment
Automatic Restart/Finish
Forced In-Motion

Figure 16: Start des Alignments

Wenn der "Bewegungsmelder / Motion Detector" konfiguriert wurde (wird in Fehler! Verweisquelle konnte n
icht gefunden werden.), kdnnen Sie die Checkbox "Automatischer Neustart/Beenden" aktivieren. Das INS
kann nun ein laufendes "Stationary Alignment" abbrechen und auf ein "Dynamic Alignment" umschalten —
wenn das Gerat eine Bewegung erkennt. Den Unterschied zwischen diesen beiden Ausrichtungsmodi
erklaren wir im folgenden Unterkapitel.

4.3.2 Alignment / Ausrichtung

Die Methode mit der Bezeichnung "Stationare Ausrichtung" erfordert einen vollstandigen Stillstand des INS
wahrend des gesamten Zeitraums der "Nivellierdauer” und "Stationaren Ausrichtdauer". Beachten Sie,
dass sich die "stationare Dauer" von Systemen mit unterschiedlichen Inertialsensoren unterscheidet.
StandardmaRig entsprechen die konfigurierten Werte der Empfehlung.

Im Gegensatz dazu erfordert ein "Dynamic Alignment" einen konstanten GNSS-Empfang und eine
entsprechende Dynamik. Das hochgenaue INS-System kann diese Ausrichtung auch im Stillstand
durchfiihren.

Achtung: Mit der Option "Ausgangsposition: GNSS" wird die Ausrichtung sofort gestartet, nachdem die
GNSS-Losung als gultig angesehen wurde, auch wenn sich das System bewegt. Wenn Sie lhr Geréat so
konfigurieren, dass es die Methode "Stationéare Ausrichtung" zwangsweise verwendet wird, fihren solche
Bewegungen zu einer fehlerhaften Initialisierung.

Daher empfehlen wir, eines der folgenden Startverfahren zu wéahlen:

1. Betreiben Sie das INS unter freiem Himmel oder l16sen Sie die "Stationare Ausrichtung" zu einem
bestimmten Zeitpunkt aus, damit die Stillstandsbedingung wahrend der erforderlichen Zeit erfillt
ist.

2. Wabhlen Sie "Dynamische Ausrichtung".

3. Wahlen Sie "Stationdre Ausrichtung” und "Automatischer Neustart/Beenden”, wahrend der

"Bewegungsmelder" konfiguriert ist.

Es ist wichtig zu wissen, dass das Feature “Gyro Averaging” nicht bei Systemen aktiviert werden sollte die
nicht MEMS basierte Sensoren beinhalten.
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Alignment

Method Dynamic alignment  ~

Levelling Duration | 5.000 s =

Stationary Duration| 30.000 s =

Gyro Averaging [J

Track Align
Enable (J
Threshold | 14.400 km/h

3

4

3

Direction X | 0.000

4

3

Direction Y |—1 .000

4

3

Direction Z | 0.000

4

Thresholds

Heading | 0.050 deg -
Position Medium | 1-000 m
Position High | 0.500 m

Ll

3

Ll

3

Ll

ZUPT

Standard Deviation| 0.010 m/s :

Figure 17: Alignment Ausrichtung

4.4 Aiding / Stutzung

Die Algorithmen der INS-Sensordatenfusion kdnnen zusatzliche Informationen zur Stiitzung nutzen.

4.4.1 GNSS Aiding

Zur Verbesserung der GNSS-Losung kann der integrierte GNSS-Empfanger des INS GNSS-
Korrekturdaten nutzen, die von Basisstationen oder externen Anbietern bereitgestellt werden. Der
"Korrekturdaten"-Assistent ermoglicht die einfache Integration solcher Quellen. Alternativ kénnen Sie dazu
auch den iXCOM-CMD-Reiter "Aiding" nutzen. Bitte beachten Sie, dass die Korrekturdaten, die von einem

Modem Uber die serielle Verbindung bereitgestellt werden, wie in 4.1.2.

4.4.1.1 INS NTRIP Client

Wenn dem INS eine Internetverbindung zur Verfigung gestellt wird, kann es selbst Korrekturdaten
erfassen. Zu diesem Zweck benétigt das INS-Gerat die Adresse "Server" und den "Port". Fir die
Anmeldung geben Sie bitte "Benutzername" und "Passwort" ein. Zusatzlich missen Sie im Feld "Stream"

den Namen des Einh&ngepunktes eintragen.
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Enable
Send Position On Login

Stream |rtcm_stream
User (user

Password |passward

Server |ntrip.caster.com

Server Port | 2101 =
GGA Send Period 5 5

I

Figure 18: INS NTRIP Client

4.4.2 Motion Detector / Bewegungserkennung

Zu wissen, wann das INS vollstandig stillsteht, ist eine wertvolle Information fiir das INS — insbesondere
bei GNSS-Ausféllen. Dazu kénnen Sie den "ZUPT"-Button in der oberen Taskleiste verwenden. Es ist
wichtig zu beachten, dass das INS bei Verwendung dieser Taste davon ausgeht, dass es sich ultimativ im
vollstandigen Stillstand befindet! Eine unsachgemafie Anwendung (d.h. wenn es tatséachlich in Bewegung
ist) fuhrt zu einer erheblichen Verschlechterung der Losung.

Das System kann jedoch automatisch Nullgeschwindigkeitsperioden bestimmen, wenn bestimmte
Messwerte unter bestimmte "Schwellenwerte" fallen.

4.4.2.1 Thresholds / Schwellen fiir die Stillstandserkennung

Thresholds & %D A=
Thresholds Relevant Data
Noise Level Acceleration (Std-Dev.) | 0.017 m/s* -| (Enabled \gQ Acceleration Std-Dev. | 0.005 m/s*
Short Term Change of Velocity (from Acceleration) -| 0.001 m/s= _-| (Enabled vj Acceleration Integrated = ©.001 m/s*
Noise Level Angular Rate (Std-Dev.) -| 0.066 deg/s | (Enabled v_/) Angular Rate Std-Dev. ©0.042 deg/s
Shert Term Change of Angle (from Angular Rate) | ©.013 dsg/s _-| (Enabled vj Angular Rate Integrated | ©.003 deg/s
Odometer Velocty -| 0.200 m/s  -| (Enabled !Q Inertial Velocty (NED) ©.005 m/s
Factor N (N-Fold Std.-Dev. of Inertial Velocity) _-| 4.000 | (Enabled \0 Inertial Velocity (NED) Std-Dev. ©0.00% m/s
Calibration
Calbration Time _-| 30 s -l

Calbrate

Figure 19: Schwellenwerte fir den Bewegungsmelder

Um beschleunigungs- und drehratenabhéngige Werte zu ermitteln, muss das INS eine Ausrichtung und
eine ordentliche Bewegung durchlaufen haben. Danach kénnen Sie die bendtigten "Schwellwerte" im
Stillstand "kalibrieren”. Die ersten 4 Werte basieren auf einer Analyse von Vibration und Bewegung,
ermittelt aus den Inertialsensoren, der 5. Wert basiert auf den Odometer-Daten und der 6. Wert auf der
Inertialgeschwindigkeit. Siehe hier die zugehdrige separate Dokumentation. Oft wird nur der 6. Parameter
zur Stillstandserkennung verwendet.
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Die Eignung der Kalibrierfunktion ist dabei von der Anwendung abhéngig. Die Schwellwerte sollen so
eingestellt werden, dass damit eine sichere Unterscheidung zwischen Stillstand und Bewegung mdglich
ist.

Fur die Variante "Velocity" benétigt das Gerat ein Odometer. Standardmafig ist der Wert von 0,1 m/s fir
die meisten Falle geeignet.

4.4.3 Zero-Velocity-Stutzung / Null-Geschwindigkeit

Bitte stellen Sie sicher, dass die "Automatische ZUPT" aktiviert ist. Wichtig zu beachten ist, dass
der Parameter "Zero Angular Rate Aiding" nicht bei Geréten aktiviert sein soll die keine MEMS-
basierten Kreisel enthalten!

General

Zero Angular Rate Aiding

Automatic ZUPT

Enable v
Interval -] 3 s [=]

Forced ZUPT
Enable

Figure 20: ZUPT aiding

4.5 Log Konfiguration

Der Assistent "Log-Konfiguration" in iXCOM-CMD kann den Benutzer unterstiitzen, indem er die
Schnittstelle und die erforderlichen Protokolle auswahilt.

4.5.1 iXCOM

Die Daten werden im proprietaren binaren Datenformat des iIMAR Ubertragen. Es muss ein "Log-Kanal"
ausgewahlt werden und eine der folgenden "Verwendungen™:

. "UART Autostart”: Alle konfigurierten Logs werden Uber den ausgewahlten "Port"
Ubertragen. Die Baudrate dieses Ports kann unter "Schnittstellen INS UART" konfiguriert
werden, siehe 4.1.2. Bitte wéhlen Sie dort auch "XCOM Autostart" aus.

o "UDP Autostart": Alle konfigurierten Protokolle werden tber Ethernet an die "IP-Adresse"
und den "Port" des Host-/Zielrechners gesendet. Hier ist es auch mdéglich, die "ABD-
Schnittstelle” fir ABD-Lenkroboter freizuschalten.

. "System Recorder”. Das Gerat speichert die konfigurierten Protokolle im internen Speicher
des INS. Hier stehen lhnen drei Optionen zur Verfligung:

o "Manuell": Das Starten der Aufnahme muss manuell durch Klicken auf die "REC
INS-Taste" erfolgen. Es werden nur die konfigurierten Protokolle aufgezeichnet.

o "Auto-Start": Die Aufnahme startet nach dem Einschalten automatisch. Es werden
nur die konfigurierten Protokolle aufgezeichnet.

o "Nur Nachbearbeitungsprotokolle mit Autostart speichern": Die Aufnahme startet
nach dem Einschalten automatisch. Es wird eine Standardprotokollliste verwendet,
wobei jedes Protokoll eine bestimmte Rate aufweist. Da wir solche Daten auch
problemlos im iIMAR Support-Team fur Nachbearbeitungszwecke und spétere
Analysen verwenden koénnen, empfehlen wir diese Option fur die
Datenprotokollierung.
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. “Host Computer”: Alle konfigurierten Protokolle werden im ausgewahlten "Verzeichnis" des
verwendeten Computers gespeichert. Allen Unterordnern kann ein "Prafix" hinzugefiigt
und ein "Format" ausgewahlt werden.

Um die "Log-Liste" zu konfigurieren, wahlen Sie die "Haufigkeit" des gewlnschten "Logs" und dessen
"Trigger" aus. Das Festlegen des Typs "Trigger" auf "Sync" eignet sich fir die meisten Anwendungsfalle.

Klicken Sie abschlieend auf "Hinzufuigen”, um das Protokoll zur "Protokollliste™ hinzuzufiigen.

Bitte beachten Sie, dass Sie entweder iXCOM-Nachrichten oder NMEAO183 Nachrichten auf einem
bestimmten Kanal konfigurieren kénnen.

Channel
Log Channel P | 1: recording (System Recorder) ~ Deactivate
Usage
Usage  System Recorder ~ «" Apply!
Mode Store only Post-Processing Logs with Auto-Start
Supplement
Log List
|+ Import Logs ... |+ Export Logs ...
Action Trigger Frequency Activity Log .
Add  Sync 1 Hz - &) NTRIP Status
Add  Sync 1 Hz . & Load Factor
Add  Sync 1 Hz - &)  Angular Acceleratio...
Add  Event 1 5z - &) satellite Info
Remove Sync 500 Hz - £3  Post Processing
Add  Sync 1Hz | @ ABD "

Estimated Transfer Rate [1'035.104 kbit/s

Remove All

Note: Changes to the log list are applied immediately without the need
for any confirmation.

Figure 21: Log Konfiguration, iXCOM mit aktiviertem System Recorder.

4.5.2 Daten
Sie kénnen den Inhalt des Protokolls "INS Solution” (INSSOL) andern. Die IMS-Einstellungen kdénnen
e "Rohdaten": Kalibrierte INS-Daten (d.h. einschlie3lich Schwerkraft und Erdrate)

e "Korrigiert": Kalibrierte IMS-Daten, zusatzlich korrigiert um geschatzte Offsets und
Skalierungsfaktoren (Sensorfehler), die durch die Datenfusion gewonnen wurden.

o "Kompensiert": Wie "Korrigiert", aber zusétzlich kompensiert bzgl Schwerkraft und
Erdrotationsrate.

o "Korrigiert gefiltert": Genau wie "Korrigiert", aber nach einem "Bandsperrfilter”.

"Kompensiert gefiltert": Genau wie "Kompensiert", aber nach einem "Band-Stop-Filter".
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gg?;g‘r?;:t Nr.: :?E%Sgggigioodf NAVIGATION & CONTROL
INS Solution
IMS Raw Data N
Position ' WGS84 v
Altitude 'WGS84 v
Velocity | NED v

Band-stop Filter

Center Frequency 155 Hz -

3

Bandwidth | 20 Hz 2
Figure 22: Log Configuration, Data

4.5.3 NMEA 0183

NMEA 0183 - konforme Strings kdnnen wie die iXCOM-Nachrichten Gber UART oder UDP oder TCP/IP
mit einer bestimmten Geschwindigkeit Ubertragen werden. Bitte lesen Sie Abschnitt 4.5.1 um eine solche
Ausgabe zu konfigurieren. Bitte beachten Sie, dass Sie XCOM-Nachrichten und NMEA 0183-Sétze nicht
auf demselben Kanal konfigurieren kdnnen sondern hierfir separate Kanéle auswéahlen mussen.

Fur Details fragen Sie nach unserer Applikationsdokumentation bzgl. NMEA 0183.

Action Trigger Frequency Activity Log -

Add Event | 1.000 Bz _| Plugin Data

Add y | 1.000 Bz _| ABD

Add Sync ~|_| 1.000 Bz _| NMEA 0183 GGA

Add Sync ~|_| 1.000 Bz _| NMEA 0183 GLL

Add Sync v |_| 1.000 Bz _| NMEA 0183 GSA

Add sync »|_| 1000 Bz _| MMEA 0183 HOT
Remove e A NMEA 0183 RMC
Remove ] o A NMEA 0183 VTG
Remave _ 10 A NMEA 0183 ZDA
Remove Sync S A NMEA D133 GST

Add Sync - | NMEA 0183 PIAHS

Add Sync - NMEA 0183 PISTATUS1
Remove 10 A |NMEA 0183 PAPBN

-

Estimated Tansfer Rate | €5.520 kbit/s

Figure 23: NMEA 0183 logs

45.4 CAN

Um die Ubertragung von CAN-Nachrichten zu aktivieren, stellen Sie bitte "Mode" auf "Simple
CAN". Im Reiter "SimpleCAN" kénnen Sie die gewlnschten Protokolle mit der gewlinschten Rate
einstellen. Alle Nachrichten werden mit der konfigurierten Datenrate Ubertragen. Die ID der
Nachrichten beginnt bei der "Basisadresse" und es kann zwischen maskierten IDs ("Format 29
Bit") und nicht maskierten IDs ("Format 11 Bit") gewahlt werden. Zusatzlich kénnen Sie die
"Quelle" der Daten auswahlen.

Sie kdnnen die Konfiguration auch als DBC File ausgeben.
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Configuration | SimpleCAN
CAN1
Mode | Simple CAN ¢

Baudrate | 1000 kbit/s -

Enable Gateway
Enable Bus-Recovery

CAN2

Mode | None -

Baudrate | 1000 kbit/s -

Enable Gateway
Enable Bus-Recovery

Figure 24: CAN configuration

Configuration | SimpleCAN

Base Address _-| 256 -
Fre quency J 5.000 Hz J
Source | INS -

Extended Id v
Estimated Transfer Rate | 12.500 kbit/s

|5 Export DBC

Enable ID =~ Name

0x00 Vehicle Angular Rate (Earth Rate Compensated)
0x01 Vehicle Acceleration (Gravity Compensated)
0x02 Vehicle Acceleration (Including Gravity)

0x03 Attitude (roll + pitch + yaw)

0x04 Velocity East

0x05 Velocity North

0x06 Velocty Up

0x07 Longitude

0x08 Latitude

0x09 Alitude

OxDa Rol/Pitch/Yaw Standard Deviations

0x0b Velocity Standard Deviations

0x0c Position Standard Deviations

0x0d Time Information

0x0f  System Status

0x11 Side Slp Angle

0x12 System Temperature =

e U S S S Sl

Figure 25: Simple CAN log list
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NAVIGATION & CONTROL

4.5.5 ARINC 429

Die Werte der einzelnen Labels auf dem ARINC 429 sind wie in der Norm definiert, kbnnen aber
bei Bedarf angepasst werden. Siehe dazu die spezielle Dokumentation zum ARINC 429.

Channel
Selected 2 v
General
High Speed Y/)
Loop-Back X)
Labels
Enable ~ Label ID Data ID Field Width Offset Frequency  Scale Range
enabled v/ 104 UtcTime 0 0 5.000 Hz 1.000 0.000
enabled v/ 96 UtcFine 20 0 5.000 Hz 1.000 1.000
enabled v/ 176 UtcDate 0 0 5.000 Hz 1.000 0.000
enabled " 217 BodyAccelLongitudinal 12 1] 5.000 Hz 0.001 4,000
enabled V/ 218 BodyAccelLateral 12 0 5.000 Hz 0.001 4.000
enabled " 219 BodyAccelNormal 12 0 5.000Hz  0.001 4.000
enabled v/ 223 InertiaRolRate 13 0 5.000 Hz 0.016 128.000
enabled v/ 222 InertialPitchRate 13 0 5.000 Hz 0.016 128.000
enabled v/ 224 InertialYawRate 13 0 5.000 Hz 0.016 128.000
enabled v/ 221 TrackAngleRate 11 0 5.000 Hz 0.016 32.000
enabled v/ 213 Roll 14 0 5.000 Hz 0.011 180.000
enabled v/ 212 Pitch 14 0 5.000 Hz 0.011 180.000 ~

Figure 26: ARINC 429 Konfiguration

4.5.6 Virtueller Messpunkt

Standardmafig werden alle Werte an der Position des Schnittpunktes des Beschleunigungsmessers
ausgegeben, der sich im Inertialsensor der IMU befindet. Bitte beziehen Sie sich auf den ICD des
verwendeten Gerats, um seine gerateabhéangige Position zu ermitteln. Da dies aber nicht immer der Punkt
von Interesse ist, kann dieser Punkt auf einen anderen Punkt Ubertragen werden.

Wenn Sie einen Wert unter "Aktivierungsmaske" markieren, wird dieser Wert entlang der "Richtung”
Ubertragen, beginnend am INS-Referenzpunkt. Einzelheiten entnehmen Sie bitte Abschnitt 1.3.

Wenn alle Werte der "VMP-Offsets" Null sind und das Kontrollkastchen "Aktivierungsmaske" markiert ist,
dann wird der Wert an den Referenzpunkt des INS Ubertragen. Wenn kein Wert markiert ist, werden die
Werte nicht vom Schnittpunkt des Beschleunigungsmessers wegtransformiert, unabhéngig von den
konfigurierten "VMP-Offsets".

Der VMP kann fir jeden "Kanal" separat konfiguriert oder auf alle Kanéle angewendet werden.

In den Werkseinstellungen sind alle Werte deaktiviert und die Richtung ist der Versatz vom INS-
Referenzpunkt zum Schnittpunkt des Beschleunigungsmessers. Dies dient nur zu Informationszwecken.
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Activation Mask

INS/GNSS Position (WMBII /)
INS/GNSS Velocty (UMPIIN /)

Channel Configuration

Specific Force X ) IMU center

VMP Offets

X -|-0.062 m
Y -| 0.08¢ m
Z -|-0.071 m

Reset

General

Cut-Off Frequency _-| 0.000 Hz

=
=
=

Reference Point Offsets

X -|-0.062 m
Y -| 0.086 m
Z -]-0.071 m

Channel | 21 ~
Apply to all channels v

oo

-]

Figure 27: Virtual measurement point (VMP) Konfiguration
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5 START DER MESSUNG
Bitte konfigurieren Sie das Geréat wie folgt (nur einmal erforderlich):
Obligatorisch:

e Hebelarme fir GNSS-Antenne(n) einstellen, siehe 4.2.1 fur die Konfiguration und 1.3 fur die
Definition
e Konfigurieren Sie die Ausrichtung, die am besten zu Ihrem Fall passt, siehe 4.3

e Gewilnschte Datenausgabe definieren, siehe 4.5

Optional:

GNSS-Korrekturdaten, siehe 4.1.2 oder 4.4.1

Odometer-Konfiguration, siehe 4.2.2

Magnetometer-Konfiguration, siehe 4.2.4

"Bewegungsmelder / Motion Detector" konfigurieren (z.B. fir ZUPTS), siehe 4.4.2
Set-Fehlausrichtung, siehe 4.2.3 fur die Konfiguration und fir 1.2

Bitte Uberprifen Sie und fihren Sie jedes Mal Folgendes durch, bevor Sie mit der Messung beginnen:

e Stellen Sie sicher, dass die GNSS-Antenne(n) angeschlossen ist/sind
e Stromversorgung des Gerates, siehe 1.1
e Uberpriifen Sie, ob Daten aufgezeichnet/iibertragen werden
e Befolgen Sie die Anforderungen fir das Ausrichtungsverfahren, siehe 4.3
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6 VORBEREITUNG FUR DEN SCHNELLEN AUFBAU VON LABORTESTS

Im folgenden Kapitel wird beschrieben, wie Sie ein iINAT-System fur die Datenerfassung in einer
Laborumgebung (als eigenstandige Einheit) konfigurieren. Da viele Labore keinen ordnungsgemafien
GNSS-Empfang erlauben, wird in diesem Setup erklart, wie die iINAT auch fir eine solche Umgebung
konfiguriert wird.

6.1 Alignment

Unter der Annahme, dass GNSS nicht verfligbar ist, miissen wir das Gerét so konfigurieren, dass es sich
an einer benutzerdefinierten Position ausrichtet. Fir Gerate, die nicht Gber das Gyro Compassing Feature
verfugen (iINAT-M300, iINAT-FSSG, ...), empfehlen wir, den Kurswinkel ebenfalls auf einen definierten Wert
mit einer bestimmten Standardabweichung zu setzen.

6.1.1 Startup

Bitte stellen Sie den Modus "Anfangsposition / Initial Position" auf "Erzwungen / Forced". Stellen Sie bei
Bedarf den "Anfangskurswinkel / Initial Heading" auf den gleichen "Modus" ein.

Startup 8 &% O®
Initial Position
Mode Forced -

Initial Heading

Mode Forced -

Enable Verification

Time Interval | 90.000 =

-
Threshold | 2.000 deg =

Abort Verification
Figure 28: Lab test - Alignment startup

6.1.2 Alignment / Ausrichtung

Stellen Sie die "Methode" auf "Stationére Ausrichtung / Stationary Alignment". Denken Sie daran, dass
"Gyro Averaging" nur fir MENS-Geréate eingestellt werden sollte, wenn gewiinscht.
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Alignment

Method | Stationary alignment =
Leveling Duration -| 2.000 = |
Stationary Duraton | 120.000 s -]
Gyro Averaging
Track Align

Enable
Threshold -| 4.000 m/s

Direction X _-| 1.000
Direction Y _-| 0.000
Direction Z _-| ©.000

M i I I

Thresholds

Heading -| 0.050 deg
Position Medum _-| 1.000 m

Position High -] 0.500 m

0 [

ZUPT

Standard Deviation | 0.100 m/s -]

Figure 29: Lab test — Alignment

6.2 Aiding / Stutzung

6.2.1 Motion Detector / Bewegungserkennung

Bitte aktivieren Sie den "Faktor N". Dadurch kann das Gerat einen Bewegungsstillstand erkennen und sog.
ZUPTs (Zero Velocity Updates) zur Stiitzung durchfiihren.
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Thresholds Relevant Data
Noise Level Acceleration (Std-Dev.) _-| 0.010 m/s= -] 8) Disabled Acceleration Std-Dev. | 0.011 m/s?
Short Term Change of Velocity (from Acceleration) | 2.000 m/s= -] 8) Disabled Acceleration Integrated | 0.000 m/s*
Noise Level Angular Rate (Std-Dev.) _| 0.010 deg/s _| 8) Disabled Angular Rate Std-Dev. ©0.048 deg/s
Short Term Change of Angle (from Angular Rate) | 1.000 d=g/s _-| 8) Disabled Angular Rate Integrated | 0.005 deg/s
Odometer Velocty | 0.200 m/s [=]] 8) Disabled Inertial Velocity (NED) | 0.009 m/s
Factor N (N-Fold Std-Dev. of Inertial Velocity) _-| 4.000 _-| (Enabled n{) Inertial Velocity (NED) Std-Dev. | 0.023 m/s

Figure 30: Labortest — Bewegungserkennung / Motion Detector

6.2.2 ZUPT Aiding

Bitte stellen Sie sicher, dass "Automatische ZUPT" aktiviert ist, wie in Abschnitt Fehler! V
erweisquelle konnte nicht gefunden werden..

7 SCHNELLES LAB-TESTVERFAHREN

Nachdem Sie das Gerat wie in Kapitel Fehler! Verweisquelle konnte nicht gefunden werden. b
eschrieben konfiguriert haben, kénnen Sie auf die Schaltflache "Statische Ausrichtung” klicken. Bitte geben
Sie eine Position an, die der tatsachlichen Position so nahe wie mdglich kommt, mit einer zuverlassigen
Standardabweichung. Bitte stellen Sie die "Standardabweichung" des "Headings" flr den Labortest auf
einen Wert von weniger als 2 Grad ein.

Standard Deviation
Latitude -] 49.273'388'00 deg +| | 1.000 m -]
Longitude -| 7.155"€€3'00 deg -| | 1.000 m -
Atude -] 311.900 m = -] 1000w -]
Heading _-| 0.000 deg | -] 1.000 geg -]
" Apply

Figure 31: Alignment - Set initial position and heading

Wenn die Ausrichtung abgeschlossen ist, sollte die LED "In Bewegung / in Motion" erléschen und die LED
"ZUPT" blinken. Wenn Sie das Gerat bewegen, wird die LED "In Bewegung" blau und die ZUPT-LED bleibt
aus.
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8 KONTAKT / SUPPORT

Allgemeine Informationen zu unseren Produkten, den eingesetzten Technologien und zur
Tréagheitsnavigation und GNSS-basierten Navigation finden Sie unter www.imar-navigation.de.

Sie erreichen den iIMAR-Kundendienst wie folgt:
support@imar-navigation.de
B +49-6894-9657-15
[=7 iIMAR Navigation GmbH
Customer Support

Im Reihersbruch 3
D-66386 St. Ingbert
Germany

Fur unser Support-Management-System bendétigen wir die Projektnummer (Proj.No.) und die Teilenummer
(P/N) und die Seriennummer (S/N) sowie den Revisionscharakter des Systems, von dem Sie sprechen.

Diese Nummern sind z.B. auf dem Typenschild angegeben (Beispiel in Abb. rechts).
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9 ABKURZUNGEN UND AKRONYME
Table 2: Abbreviations

Expression Description
INS Inertial navigation system
GNSS Global navigation satellite system
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