
Calibraion Method of MGI-2000

IMU 칩위치



1. Tools-Preferences 에 –cdk 옵션넣기

Mgi-2000을 사용하기 위해서는 U-Center의 Tools-Preferences 의 Program Options에 –cdk를 입력해

주어야 F9K를 활용하기 위한 메뉴가 활성화된다. (ADR 포트를 이용하여 u-center 연결)



2. Lever Arm 입력하기 

IMU 센서(본체) 기준 GNSS ANT및 VRP 위치를 측정하여 입력한다. (Page4 참조)

만약 Lever ARM이 설정되지 않는다면 Calibration이 된 이후 Calibration이 풀릴 수 있으며 Deviation Map 상에서 차량의 이동 괘적

이 끊어지는 현상이 발생한다.

해당 그림은 GNSS1번 안테
나가 기준으로 값을 입력하
였음





3. Automatic IMU-mount-Alignment 

IMU 센서의 Alignment 값을 알고 있다면 Auto를 해제하고 값을 입력한 후에 차량을 40km 이상의 속도로 몇분간 주행하면 8자  

Calibration을 진행하지 않아도 된다. 만약 Alignmet값을 모른다면 Auto를 체크하여 Roll, Pitch, Yaw 값을 찾아야한다.

 



4. ESF-ALG(IMU-mount Misalignment Angles)의 상태 (1) 

page5 에서 Alignment 의 auto를 끄고 직접 Roll, Pitch, Yaw 값을 입력한 상태의 모습 



4. ESF-ALG(IMU-mount Misalignment Angles)의 상태 (2) 

page5의 Alignment 의 auto를 켰을때의 모습으로 처음에는 Roll, Pitch, Yaw 값이 요동치거나 큰 값이 입력되는데 IMU 센서가 값을 찾

아가는 과정 중 하나이다.  



4. ESF-ALG(IMU-mount Misalignment Angles)의 상태 (3) 

8자 주행을 하고나면 시간이 지날수록 IMU 센서의 값을 찾으며 오른쪽 그림과 같이 모두 초록색으로 표시되며 FINE으로 떠야 완료된 모습

이다. 



5. ESF-STATUS의 상태 

Calibration이 되지 않았을 경우 status의 상태는 아래의 그림과 같다.(아래의 그림은 WT의 예시 그림으로 Can인 경우 speed로 떠야함.)  



5. ESF-STATUS의 상태 (2)

Page8 에서 8자 주행을 하여 FINE이 뜨더라도 40km 이상의 속도로 주행하지 않는다면 아래의 그림처럼 single Tick은 노란색으로 

Calibrating이 뜰 수 있다.



5. ESF-STATUS의 상태(3) 

NAV-PVT는 항상 활성화 시켜줘야(기본값으로 활성화 되어있음) Calibration이 완료되면 U-center 의 오른쪽 화면에의 fixed 상태 색상

이 초록색에서 갈색으로 변한다. 
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