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단말기 사양
1. 기본사용

1) 입력전원 : DC 12~24V

2) 크기 : 106 mm (W) X 130 mm (H) X 52 mm (D)

3) 동작 온도 : -20℃ ~ 65℃

4) 소비 전력: 500mA@12V(continuous) / under 1500mA(peak)

2. 인터페이스

1. SMA 타입 Dual Frequency 2port 안테나 입력

2. 보정정보 입력 : LTE(MBC USIM제공), Ethernet, Wi-Fi(옵션) 

3. 보정정보 형식 : RTCM3.x

4. 동작환경설정 사용자 인터페이스 : 내장 디스플레이 UI 및 WEB 방식

3. 제품 성능

1. RTK Position Accuracy : 0.01m + 1 ppm CEP

2. Heading Accuracy : 0.4 deg (안테나간 거리 > 1.5m)

3. GNSS TTFF : Cold start: 24초, Aided start: 4초

4. Convergence time : ~10초

5. ADR Position Accuracy : 0.2m (GPS신호 단절 후 50m 이내)

6. Nav. update rate : 20Hz

7. Heading update rate : 20Hz

4. 입력정보

1) ADR 동작을 위한 차속 정보 선택

a. Digital I/O : 배선작업 필요

b. CAN 방식 : 메시지포맷 사용자 설정 가능

※ 차량별 데이터 정합 필요시 별도 요청

5. 출력정보

1. 정밀 측위 Position 및 Heading 정보

2. H/W Interface

a. RS232 serial 통신(기본)

b. UART serial 통신(옵션)

c. 기타 컨버터 활용

3. Data Format : NMEA GGA, RMC, HDT



단말기 구성품

기본 안테나 IN 케이블 OUT 케이블

본체 GNSS ANT x2 전용케이블 RS232-to-USB(A)

12V 전원아답터 LTE ANT



단말기 본체 사이즈

130mm
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23mm

23.44mm

M4mm 6mm



단말기 본체 명칭

1. GNSS2 (SMA) : GNSS2 안테나 연결부

2. GNSS2 IO : GNSS2 제어포트(미사용)

3. USIM SLOT : MBC 제공 USIM칩 사용

4. LTE (SMA) : LTE 안테나 연결부

5. GNSS1 IO :  : GNSS1 제어포트(미사용)

6. GNSS1 (SMA) : GNSS1 안테나 연결부

1. ADR-IO : ADR 제어포트(미사용)

2. USB : USB포트(미사용)

3. Serial : RS232포트, NMEA output

4. DC/CAN/IO : 전용케이블 연결부

5. LAN : 유선네트워크(미사용)

※ (미사용)으로 표시한 것은 단말개발 및 설정을 위한 것으로 사용자는 조작할 필요가 없음

1. Select : 메뉴 이용시 아래로 이동(미구현)

2. Enter : 메뉴 진입 및 메뉴 선택(미구현)

3. 상태표시부 : PWR(전원), GNSS(GPS수신시)

RTCM(보정정보수신시 점멸)

FIX(RTK FIX시), TICK(휠틱신호) 

1. POWER : 전원버튼

2. 고정나사홀



단말기 연결방법

GNSS1 안테나

GNSS2 안테나

LTE 안테나

자율주행ECU USB연결

전용케이블 연결



단말기 연결방법 (전용케이블)

or전원

CAN

WT GNDRev.

SEL_CAN_MCU
(GND접지 시 RS232를 통해 CAN msg format 설정가능

Digital IO

※ CAN방식과 Digital IO 방식 중 1가지를 선택하여 사용



IMU(본체) 기준 GNSS ANT 및 VRP 위치

Position 기준 : GNSS1 안테나의 중심

GNSS1 ANT

VRP (Vehicle Reference Point) : 뒷바퀴축의 중심

IMU 기준으로 ANT와 VRP의 거리 측정 방법

GNSS2 ANT



단말기 설치 예시 (외부)

줄자를 이용해서 IMU, ANT, VRP 거리 측정
본 차량은 비교군 GNSS수신기 사용을 위해 접시형 안테나를 사용
기본 제공되는 소형GNSS ANT 대신 접시형 안테나 사용시 성능 향상됨
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단말기 설치 예시 (내부 및 측정값 설정)

Y

※ 단말기 설치 후 측정된 값은 MBC가 기술지원을 통해 설정함



차속정보 INPUT – Digital IO 방식

※ 차량단 차종에 따라 Wheel Tick 신호선과 후진선 신호선을 찾아 배선작업 필요



차속정보 INPUT – CAN Message 방식

CAN gateway

CAN bitrate : 500 kbps

CAN message ID : 0x123 Frequency : 100Hz

DLC : 2 bytes

Cycle time : 0

데이터 위치 :

startbit length byte order value type factor offset min max unit source

0 14 little-endian unsigned 0.03125 0 0 507.873 kph combined

14 2 little-endian unsigned 1 0 0 1 direction direction

byte/bit 7 6 5 4 3 2 1 0

0 (08) (07) (06) (05) (04) (03) (02) lsb (01)

1 msb lsb msb (14) (13) (12) (11) (10) (09)

※ 차량단 차종에 따라 C-CAN(추천)에서 추출할 수 있는 차속정보와 진행방향 정보를 아래 형식에 맞게 입력

1. MBC의 경우 측정차량(투싼)의 C-CAN의 차속정보와 기어변속정보를

이용하여 차속정보와 진행방향 정보를 추출하는 Gateway를 사용함

2. CAN message의 형식은 차량단에 맞게 변경 가능함 (MBC기술지원)



위치정보 OUTPUT

NMEA 표준 출력 (ASCII) – GGA, RMC, HDT 3가지 Message 출력 (20Hz)

RS232-to-USB 젠터를 이용하여 자율주행ECU에 Serial통신으로 전달함

단말의 Display를 통해 위경도, 고도 및 RTK의 상태를 표시함



정밀측위장치(모델명 MGI-2000) 시연 영상

2배속 영상 유튜브 링크 : https://youtu.be/02F-orJ5rSw

https://youtu.be/02F-orJ5rSw


- 끝 -

기술문의

E-mail : mbcrtk@mbc.co.kr

연락처 : 010-5749-3379

mailto:honggi.shin@mbc.co.kr



