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Ekinox-A: AHRS航姿参考系统

Ekinox-A 是一个不受 ITAR 限制的姿态&航向参考系统（AHRS）或者MRU（运动参考单

元）。它结合了高端的陀螺仪、加速度计、磁力计，并且运行了增强型扩展卡尔曼滤波器

（EKF），可以提供俯仰、横滚、航向和升沉数据。

1.1 产品精度

测量精度

安装范围 360°, 无安装限制

姿态（横滚、

俯仰）

0.03° SP
0.02 RTK
0.015 PPK

航向 取决于外部接收机

升沉（海洋版）

实时升沉 5cm或 5%
测量周期：0~20s
延时升沉：2.5cm或 2.5%
测量周期：0~40s

1.2 产品特点：

• 可连接多达四个辅助设备

• 测量级 GNSS接收机

• 8GB数据存储（>48h）

• 鲁棒 IP68铝外壳MIL-STD

• Web接口，支持以太网通讯

• 200Hz输出速率

1.3 Ekinox惯性测量单元

1.3.1 加速度计参数指标
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A2 A3 备注

测量范围 (g) ±8 ±14

速度随机游走 (μg/√hz) 7 40 艾伦方差 @25℃

运行中零偏不稳定性 (μg) 2 10 艾伦方差 @25℃

振动整流误差(μg/g²) <200 <50 VRE 20Hz~2kHz

带宽 (Hz) 433 433 衰减<3dB

正交性 (°) <0.02 <0.02

1.3.2陀螺仪参数指标

G4 备注

测量范围(°/s) ±300
运行中零偏不稳定性(°/hr) 0.5 艾伦方差 @25℃
角度随机游走(°/√hr) 0.14 艾伦方差 @25℃
带宽 (Hz) 60 衰减<3dB
正交性 (°) 0.02

1.4 辅助传感器

很多不同的辅助传感器可以用于辅助 Ekinox INS。

1.4.1外部辅助传感器

Ekinox-A可以接受单个外部 GNSS接收机的连接，以提升航向性能。

1.5 Ekinox-A系统性能

除非另做说明，否则所有参数均为1σ, 全温范围- 40°C to +75°C。

这些参数数据是通过现场测试、使用典型任务场景以及与使用后处理作为参考单元进行比较而获得的。GPS

中断时的性能参数是与参考 RTK轨迹相比，通过模拟重复的、纯 GNSS中断（至少由 200S最佳 GNSS条

件分隔）来验证中断性能。

在城市峡谷等多径和较差的 GNSS接收环境中，性能参数可能会受到影响。

对每一找那个应用，我们提供以下定位模式的指定精度：

●SP是单点模式，默认为L1 GPS 定位质量

● RTK: 表示具有典型值1cm定位精度的实时动态测量

● PP: 使用 Qinertia软件得到的后处理数据

1.5.1. 通用参数

https://fanyi.baidu.com/translate?aldtype=16047&query=Please+be+advise+that+the+Ellipse+doesn%27t+implement+any+lightning+protection.+The+GPS+antenna+and+cable%0D%0Aare+very+sensitive+to+strikes+and+a+proper+installation+with+lightning+protection+devices+may+be+required.&keyfrom=baidu&smartresult=dict&lang=auto2zh
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1.5.2 升沉性能（海洋版）

1.5.3 实时性能监测

扩展卡尔曼滤波器会提供关于产品性能的反馈，为Ekinox-A定义了以下有效级别的阈值。

阈值

姿态有效 0.3° / 0.07° AHRS / Normal INS mode

航向有效 0.5° / 0.2° AHRS / Normal INS mode

注意：当没有可用的GNSS辅助时，在AHRS模式下阈值的精确度较低。当有GNSS辅助时，可以达到上述

性能。

2. 机械参数


