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Sensing Technology 

■Contribute to Society with High Precision Sensing Technology
Using our core sensor technology, we provide innovative solutions to manage the social infrastructure (labor saving /
efficiency improvement, machine maintenance, deterioration diagnosis). With this high precision sensing technology, we
deliver practical applications in extremely challenging environments to provide society with convenience, security, and
safety. We continually strive to create highly innovative industrial sensor products.
i. Automation :Implement automation/autonomy for numerous applications with 

precise motion detection and control.
ii. Comfort, Safety 	:Implement preventive maintenance of Infrastructure/Machinery by

 advanced knowledge in detecting a change in operating conditions.

■Crystal Processing Technology to Realize High Precision
Sensing Technology
We have developed high-performance quartz crystal sensor elements that use Epson's proprietary microfabrication
technology featuring high stability, low consumption, and low noise to create
high-precision IMU and acceleration sensors

■Characteristics of Quartz Crystal Vibration Sensing
○Material : Quartz Crystal

・ High Q-factor and stable elasticity against temperature changes, so it achieves performance that is resistant to
external disturbances

・ Quartz crystal is a piezoelectric material, so even small Coriolis force is converted to an electrical signal by piezoelectric
effect to deliver high sensitivity and excellent noise performance.

○Sensing Method - Gyro Sensor： Double-T Element Structure
・ Unique isolation of the drive and detection system reduces vibration leakage to achieve high signal-noise ratio
・ Excellent symmetry of element structure provides high resilience against external vibration and shock
○Sensing Method - Accelerometer：Double-Ended Tuning Fork with Frequency Change Detection

・ Extremely wide dynamic range by exploiting large mass and displacement properties
・ Low noise and low power readily achieved by high sensitivity double-ended tuning fork vibrator

Material Element Structure

Quartz Crystal Sensor Element 
（Epson）

Synthetic Crystal

Crystal Gyro Sensor Element

Crystal Accelerometer Element

Double-ended tuning fork type

Silicon Sensor Element

Silicon

Si MEMS
NOTE: Every company uses a different structure

Double-T element type
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■ Low Power Dedicated SoC
EPSON’s IMUs utilize dedicated SoC (System-on-Chip) to reduce power 50% and integrate 50% of the peripheral discrete 
components compared to our previous generation IMUs such as M-G350.

M-G365/370 Power Consumption: 16 mA (Typ.) @ 3.3 V (53 mW)
M-A352 Power Consumption:        13 mA (Typ.) @ 3.3 V (43 mW)

■Approach for Quality improvement
We have acquired ISO 9001 certification to provide high quality, high reliability products and services that meet the needs
of  our customers.

Sensing Technology 

■Principle of Angular Velocity Detection
　　by Quartz Gyro Sensor

How Angular Velocity Sensing Works (in Vibration Gyro Sensors)

Vibration gyro sensors sense angular velocity from the Coriolis force applied to a vibrating object.
Here, we explain how this works, using as an example Epson 's double-T structure quartz crystal element.

 品質向上への取り組み
お客様のニーズをとらえた高品質・高信頼度の製品・サービスを提供するため
ISO 9001の認証を取得しています。

専用 SoC

 水晶ジャイロセンサーによる角速度検出技術

Sensing Technology 

 小型・低消費を実現するIC技術
産業用センサー専用に開発したSoCにより周辺部品および消費電力を50%削減*し性能を

維持しながら小型化が可能になりました。 *当社比(旧機種M-G350)

・M-G365/370の消費電流︓ 16mA typ @ 3.3V (53mW)

・M-A352の消費電流︓ 17mA typ @ 3.3V (57mW)

角速度検出の仕組み（振動ジャイロセンサーの場合）

振動ジャイロセンサーは、振動する物体に加わるコリオリの⼒から角速度を検出します。
ここでは、セイコーエプソンの⽔晶を素⼦とした、ダブルT型構造の検出を例にご説明します。

２. 本体が回転します。
3. 回転運動が加わることで、
駆動アームにコリオリの⼒が働き、
垂直⽅向の振動が発⽣します。

5. 二つの検出アームの運動による
電位差から角速度を検出し、
電気信号として変換・出⼒します。

4. 垂直⽅向の振動により固定部が
屈曲し、検出アームが運動します。

SoC

1. Normally, drive arms vibrate
in a certain direction.

2. Direction of rotation

5. The motion of a pair of sensing
a rms  p roduces  a  po ten t i a l 
difference from which angular 
velocity is sensed. The angular 
velocity is converted to, and 
output as, an electrical signal.

4. The stationary part bends due
to vertical drive arm vibration, 
producing a sensing motion in the 
sensing arms.

3. When the gyro is rotated,
the Coriolis force acts on the 
drive arms, producing vertical 
vibration.
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Sensing Technology   Product Line up 

■Sensor Product Line-up

Target 
Application

Gyro Sensor

Z-Axis Others

Automotive
Safety

Automotive

Consumer
/ Industrial

-

XV-9100CD
DR: ± 100 °/s

XV-9100LV
DR: ± 100 °/s 

XV-9300LP
DR: ± 300 °/s

（90 °） 

XV4001Kx
ZRLt: ± 3 °/s

（20 °）

XV4001Bx
ZRLt: ± 3 °/s 

XV7011BB
ZRLt: ± 1 °/s 
BIS: 3.8 °/h

XV7001BB
ZRLt: ± 5 °/s
BIS: 3.8 °/h

XV7021BB 
ZRLt: ± 0.3°/s 
BIS: 2.8 °/h

Target 
Application

IMU

Built-in Type Water and Dust Proof Type

Industrial

M-G370
DR Gyro :± 450 °/s 
DR Accl：±10 G 
Gyro BIS : 0.8  °/h

M-G552 Series
DR Gyro: ± 450°/s 
DR Accl: ± 10 G 
J1939/CANopen/RS422

M-G365
  DR Gyro :± 450 °/s   
  DR Accl：±10 G/± 4 G 
 Gyro BIS : 1. 2 °/h

Target 
Application

Accelerometer

Built-in Type Water and Dust Proof Type

Industrial

M-A352
DR:± 15G

Acceleration/Shock：1,000G 

M-A552
DR:± 15G

Acceleration/Shock：1,000G
CANopen / RS422 
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Sensing Technology   Product Line up 

■Gyro Sensor

Automotive

Model
External

Dimensions
(mm)

Supply
Voltage

(V)
Bias

Rate
Range
(° /s)

Scale Factor
Non

Linearity
(%FS)

Operating
Temperature

Recommended
Application

XV-9100CD

5.0 × 5.0 × 1.4

4.75 〜 
5.25 0.5 × VDD V

± 100 0.004 × VDD 
mV/（° /s）

± 0.5

-40 ° C 〜
+105 ° C Electric 

Stability 
Control

Rollover 
Protection 
System

XV-9300CD ± 300 0.0012 × VDD 
mV/（° /s）

XV-9100LV

7.0 × 6.8 × 3.3

± 100 0.004 × VDD 
mV/（° /s）

-40 ° C 〜
+125 ° C

XV-9300LV ± 300 0.0012 × VDD 
mV/（° /s）

XV-9100LP

9.5 × 5.0 × 7.2

± 100 0.004 × VDD 
mV/（° /s）

XV-9300LP ± 300 0.0012 × VDD 
mV/（° /s）

XV4001KC
（I2C-Bus）
XV4001KD

（SPI-Bus） 6.0 × 4.8 × 3.3 3.0 〜 
3.6

0 LSB Typ.
± 2 ° /s ± 70 16bit :

370 LSB/（° /s） ± 0.5 -40 ° C 〜
+85 ° C

Car
Navigation

System

XV4001BC
（I2C-Bus）
XV4001BD

（SPI-Bus） 5.0 × 3.2 × 1.3

Model
External

Dimensions
(mm)

Supply
Voltage

(V)
Bias

Rate
Range
(° /s)

Scale Factor
Non

Linearity
(%FS)

Operating
Temperature

Recommended
Application

XV7021BB
（SPI / I2C）

5.0 × 3.2
× 1.3

2.7 ~ 
3.6

 0 LSB Typ.
± 1 ° /s

± 400 24bit :
17,920 LSB/（° /s） 

± 0.5

-20 ° C ~ +80 ° C
（-40 ° C ~ +85 ° C

Please contact us）

Anti Vibration and 
Attitude Control 

for Industrial 
Applications etc.

Motion Detection 
for Man Machine 

Interface

XV7011BB
（SPI / I2C） ± 100 24bit :

71,680 LSB/（° /s）

XV7001BB
（SPI / I2C）

 0 LSB Typ.
± 5 ° /s ± 100 16bit :

280 LSB/（° /s） -20 ° C ~ +80 ° C

5.0 × 3.2
× 1.3

2.7 ~ 
3.3

-20 ° C ~ +80 ° CXV-3510CB 1430 mV ± 300 3.0 mV/（° /s） ± 0.5 Detection Picture 
Stabilization

Consumer / Industrial
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Sensing Technology   Product Line up 

■ IMU　Product Line-up
● M-G370
● M-G365
● M-G364
● M-G354

: Top Model IMU 
: Standard IMU 
: High Stability IMU
: Wide Dynamic Range IMU

● M-G552 Series : Water and Dust Proof IMU with J1939, CANopen and RS422 Interface (Interface is selectable)

M-G370 M-G365 M-G364 M-G354 M-G552 Series*

Features Top Model Built in EKF High 
Stability

Wide 
Range

Water and Dust 
Proof

Gy
ro

sc
op

e

Bias Instability °/h 0.8 1.2 2.2 3 1.2

Dynamic Range °/s ± 450 ± 200 ± 450 ± 450

Angular Random Walk °/ h 0.06 0.08 0.09 0.1 0.08

Dynamic Range

Hz　（Max.） 189 472 200 200 472

Ac
ce

le
ro

m
et

er

Bandwidth

G ± 10 ± 4 / ± 10 ± 3 ± 5 ±10

Initial Bias mG, σ 2 3 5 5 4

Misalignment
(Gyro/Accelerometer) ° 0.01 0.02/0.01 0.01

Current Consumption mA (Typ.） 16 18 32 @12 V

Voltage Supply V 3.3 9 〜 30

Operating Temperature ℃ -40 ～ +85 - 30 〜 + 80

Interface SPI/UART    J1939 
(CANopen and RS422 is selected by order code)

Size mm3 24 x 24 x 10 65 x 60 x 30

Weight g 10 115

Dynamic Tilt Function EKF
(Extended Kalman Filter) --- Buit in 

Fuctions External Trigger Input, etc IP67

Product Image

--- Buit in 

* The product model number and specification values are determined by the built-in IMU.
The values on this page are the specifications of M-G552PJ1. Please contact us for detailed information on other products.
Interface is selected by order code.

New
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Sensing Technology   Product Line up 

M-A352AD1 M-A552AC1 / M-A552AR1

UART�/�SPI M-A552AC1
CANopen

M-A552AR1
RS422

µG/�Hz 0.5

G ± 15

Hz（Max.） 460

Sps（Max.） 1,000

µG/LSB 0.06

℃ -30�〜�+70

mA（Typ.） 35@12 V �49 @12 V

G 1,000

V 9�〜�32

mm3 65 x 60 x 30

grams 25 128

■Accelerometer　Product Line-up

● M-A352AD1  : Built-in Type, High Shock Resistance (UART / SPI Interface) 
● M-A552AC1/AR1 : Water and Dust Proof, High Shock Resistance(CAN / RS422 Interface)

Features

Interface

Noise Density 

Input Range

Axis

Bandwidth

Output Rate

Resolution

Operating
Temperature 

Current
Consumption

Shock（max）

Voltage Supply

Size

Weight

Output Mode

Product Image

Built-in Type,
High Shock Resistance

Selectable
0.2

± 15

460

1,000

0.06

-30 〜 +85

13.2

1,000

3.3

50 x 24 x 16

Acceleration, Tilt Angle
(Selectable on each axis)

Water and Dust Proof (IP67)
High Shock Resistance

3Axis （X/Y/Z） 3Axis （X/Y/Z）

Acceleration, Tilt Angle
(Selectable on each axis)
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■ IMU (Inertial Measurement Unit)
A device which detects the inertial motion with high accuracy, composed of 3 axis GYROSCOPE and 3 axis
ACCELEROMETER. IMUs are mainly used for the purpose of measuring and controlling the motion or attitude of a moving 
body.

Sensing Technology　IMU

Gyro Bias Data
(Example)

Acceleration Bias Data
(Example)

Raw data

High Stiff 
Metal Case

Alignment 
Correction

Anti-Vibration / 
Shock Structure

Real Data

Calibration

Noise
+Variation

Real Data

PCB Board 
Variation

Temp. 
Change

3D Assembly
Misalignment

Vibration 
Shock

Bias Correction 
Over Temp.

Sensor Device IMU

Sensing Technology             IMU

Raw data

Raw data
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 IMU (Inertial Measurement Unit)
A device which detects the inertial motion with high accuracy, composed of 3 axis gyroscope and 

3 axis accelerometer. IMUs are mainly used for the purpose of measuring and controlling the 
motion or attitude of a moving body.

 IMU and Sensor Device
In actual operating environments, the accuracy of sensor device output data deteriorates because 

of various external and internal influences (board variation, vibration & shock, misalignment, 
temperature change etc.), but the IMU has various correction functions to reduce errors and output 
stable and accurate sensing data.

 Crystal Sensing Technology
By using crystal sensor element based on Epson's proprietary micro-fabrication technology, we 

realized compact, highly accurate, and highly stable IMU / accelerometer by making use of the 
exceptional properties of crystal material (high stability and low noise). In addition, by using 
superior processing technology to achieve high performance with low variation, we overcome the 
challenge of accuracy variability, and stable supply of final products.

ジャイロバイアス・データ例 加速度バイアス・データ例

 センサーデバイスとIMUの違い
実環境下ではさまざまな影響(実装基板の反り・振動・実装誤差・温度変化など)を受けるため
出⼒データの精度が劣化しますが、IMUは誤差を低減するさまざまな補正機能を搭載しており、
高精度なセンシングデータを安定的に出⼒します。

Raw data

誤差低減

高剛性筐体

温度補正

3D誤差補正

防振構造

真のデータ

Calibration

誤差

真のデータ

誤差要因

PCB基板反り
リフローシフト

温度変化

3D実装誤差

振動・衝撃

直線性
直線性補正

Sensor Device IMU

Sensing Technology         IMU

 ばらつきの少ない特性
高安定で性能ばらつきが少ないため、最終製品の精度不⾜や安定供給の課題を解決します。

Raw data

Raw data

 IMU (Inertial Measurement Unit: 慣性計測ユニット)
3軸のジャイロセンサーと3⽅向の加速度センサーからなる慣性運動量を高精度に検出する装置 です。主に運動
体の挙動(姿勢・軌跡)計測・制御を目的として使⽤されます。

Gz Gx

Gy

Az

Ay
Ax

Yaw
Pitch

Roll 振動補正

ジャイロバイアス・データ例 加速度バイアス・データ例
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出⼒データの精度が劣化しますが、IMUは誤差を低減するさまざまな補正機能を搭載しており、
高精度なセンシングデータを安定的に出⼒します。

Raw data

誤差低減

高剛性筐体

温度補正

3D誤差補正

防振構造

真のデータ

Calibration

誤差

真のデータ

誤差要因

PCB基板反り
リフローシフト

温度変化

3D実装誤差

振動・衝撃

直線性
直線性補正

Sensor Device IMU

Sensing Technology         IMU

 ばらつきの少ない特性
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温度変化

3D実装誤差
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Sensing Technology         IMU

 ばらつきの少ない特性
高安定で性能ばらつきが少ないため、最終製品の精度不⾜や安定供給の課題を解決します。

Raw data

Raw data

 IMU (Inertial Measurement Unit: 慣性計測ユニット)
3軸のジャイロセンサーと3⽅向の加速度センサーからなる慣性運動量を高精度に検出する装置 です。主に運動
体の挙動(姿勢・軌跡)計測・制御を目的として使⽤されます。

Gz Gx

Gy
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Ax

Yaw
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Roll 振動補正

■ IMU and Sensor Device
In actual operating environments, the accuracy of sensor device output data deteriorates because of various external and 
internal influences (board variation, vibration & shock, misalignment, temperature change etc.). However, the IMU has 
various correction functions to reduce errors and output stable and accurate sensing data.

■Crystal Sensing Technology
By using crystal sensor element based on Epson's proprietary micro-fabrication technology, we realized compact, highly 
accurate, and highly stable IMUs / accelerometer by making use of the exceptional properties of crystal material (high 
stability and low noise). In addition, by using superior processing technology to achieve high performance with low 
variation, we overcome the challenge of accuracy variability, and stable supply of final products.

Gyro Bias 
[°/s]

Accl. Bias 
[mG]
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Dynamic Characteristics
■ Dynamic Tilt Function - Attitude Angle Output -

The built-in Extended Kalman Filter (EKF) and dynamic tilt output function sends dynamic attitude angle data in 
real time to reduce the processing load of the main CPU and reduce the amount of sensor data communication. 
In addition, since the signal processing inside IMU is in real time, the same low current consumption is achieved as our 
conventional products. This high-performance IMU is especially suitable for applications that measure and control the 
attitude during motion.

Sensing Technology　IMU

Sensing Technology IMU 

 Dynamic Tilt Function - Attitude Angle Output -
The built-in extended Kalman filter (EKF) and the dynamic tilt output function that outputs dynamic 
attitude angle data in real time reduce the processing of the main CPU and can also reduce the 
amount of sensor data communication.
In addition, since the signal processor inside IMU is processed in real time, the same low current 
consumption as conventional products is realized. It is a high-performance IMU especially suitable for 

Dynamic Characteristics

Dynamic Tilt FunctionAngle Calcuration by Accelerometer
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Measurement Data of Dynamic Tilt Angle

Accelerometer
Dynamic Tilt

 Linearity characteristic
BIS (0.8 dph) and linearity (0.5%) have been achieved with a wide dynamic range (450 dps).
It can be used in a wide range of applications because it can measure various operations with 
high precision from slow operation to fast operation.

― M-G370(EPSON)
― Si-MEMS IMU

-9-

Measurement data of EPSONs IMU

■ Linearity Characteristics
The superior bias instability (0.8 °/h) and linearity (0.5 %) performance is achieved with a wide dynamic range (450 °/s). 
These IMUs can be employed in a wide range of applications to measure a diverse category of motion dynamics with 
high precision for both slow and fast operation.

Sensing Technology IMU 

 ダイナミックチルト機能(姿勢角出⼒機能)
拡張カルマンフィルタ(EKF)を内蔵し、動的な姿勢角データをリアルタイムに出⼒するダイナミックチルト出⼒機能搭載
により、メインCPUの処理を軽減し、センサーデータの通信量の削減も可能です。
また、IMU内部のシグナルプロセッサでリアルタイムに処理されるため、従来製品と同じ低消費電流を実現しました。
特に動作中の姿勢を計測・制御するアプリに最適な高性能IMUです。

優れた動特性

ダイナミックチルト機能加速度センサーで角度計測
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動的姿勢角の計測データ例

Accelerometer
Dynamic Tilt

 広範囲に高精度計測を可能にするリニアリティ特性
ワイドダイナミックレンジ(480dps)でBIS (0.8dph) 、リニアリティ特性(0.5%)を実現しました。
ゆっくりした動作から早い動作まで、様々な動作を高精度に計測可能なため、複数のアプリケーションを⼀つの
IMUで使⽤できるため在庫管理の効率化が可能です。

― M-G370(EPSON)
― Si-MEMS IMU

ADIS16490＃１
ω Gx+ Gx- Gy+ Gy- Gz+ Gz- Gx+ Gx- Gy+ Gy- Gz+

-100 0.604517 0.598668 0.391187 0.385257 0.422143 0.42496 0.307699 0.304483 0.257133 0.259251 0.324315
-75 0.407217 0.406306 0.163109 0.161979 0.198841 0.199128 0.074733 0.073097 0.043766 0.044568 0.087161
-50 0.091967 0.090908 -0.02444 -0.02205 0.010059 0.010803 -0.02532 -0.02626 -0.05208 -0.05156 -0.02552
-25 -0.00676 -0.00616 -0.00499 -0.00655 0.016182 0.015064 0.020383 0.020102 0.014167 0.014547 0.021404
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
25 -0.01773 -0.01832 -0.02066 -0.01987 -0.01962 -0.02129 0.008663 0.008431 -0.01424 -0.01338 0.039338
50 0.040428 0.041656 -0.12191 -0.11888 -0.05702 -0.0573 -0.06807 -0.06814 -0.11737 -0.11645 -0.03515
75 -0.03839 -0.03404 -0.38699 -0.37997 -0.25081 -0.25147 -0.36779 -0.37118 -0.44877 -0.44925 -0.32774
100 -0.26878 -0.26199 -0.76985 -0.75669 -0.53073 -0.53266 -0.54143 -0.54547 -0.75216 -0.75057 -0.35849

G370
ω Gx+ Gx- Gy+ Gy- Gz+ Gz-

-450.1 -0.25116 -0.25285 -0.25096 -0.2493 -0.25575 -0.25365
-337.5 -0.12179 -0.12257 -0.12002 -0.12338 -0.12493 -0.12471
-225.0 -0.02994 -0.0287 -0.02934 -0.02931 -0.02813 -0.0274
-112.5 0.007483 0.007221 0.010917 0.011901 0.005928 0.006636

0 0 0 0 0 0 0
112.5 -0.00684 -0.0079 -0.01165 -0.01087 -0.00554 -0.00531
225.0 0.026336 0.027451 0.030092 0.029451 0.02648 0.027857
337.5 0.116928 0.119385 0.125049 0.120773 0.118795 0.121986
450.1 0.24642 0.248585 0.252401 0.250334 0.250474 0.258109
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Gyro Non-Linearily  
M-G370(BIS=0.8 °/h@450 °/s Range) vs Si-MEMS(BIS=0.8 °/h@100 °/s Range

Sensing Technology IMU 

 Dynamic Tilt Function - Attitude Angle Output -
The built-in extended Kalman filter (EKF) and the dynamic tilt output function that outputs dynamic 
attitude angle data in real time reduce the processing of the main CPU and can also reduce the 
amount of sensor data communication.
In addition, since the signal processor inside IMU is processed in real time, the same low current 
consumption as conventional products is realized. It is a high-performance IMU especially suitable for 
applications that measure and control the attitude during movement

Dynamic Characteristics

Dynamic Tilt FunctionAngle Calcuration by Accelerometer

-90

-60

-30

0

30

60

90

0 0.5 1 1.5 2 2.5

Ti
lt

 A
ng

le
 [

de
g]

Time [sec]

Measurement Data of Dynamic Tilt Angle

Accelerometer
Dynamic Tilt

 Linearity characteristic
BIS (0.8 dph) and linearity (0.5%) have been achieved with a wide dynamic range (450 dps).
It can be used in a wide range of applications because it can measure various operations with 
high precision from slow operation to fast operation.

― M-G370(EPSON)
― Si-MEMS IMU

-9-

Measurement Data of EPSONs IMU
Angle Calculation by Accelerometer
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TOP Model IMU （ARW:0.06 °/ 　h  , BIS:0.8 °/h）
■GENERAL DESCRIPTION
The M-G370 is a small form factor inertial measurement unit (IMU) with 6 degrees of freedom: triaxial angular 
rates and linear accelerations, and provides high-stability and high-precision measurement capabilities with the 
use of high-precision compensation technology. A variety of calibration parameters are stored in memory of the 
IMU, and are automatically reflected in the measurement data being sent to the application after the power of
the IMU is turned on. 
M-G370 is top-of-the-line IMU provides FOG-class performance in a 1-inch package.

■ FEATURES
Sensor Spec. : Gyroscope	 Accelerometer	
　Dynamic Ran : ± 450 °/sge     ± 10 G                 
　Bias instability	 : 0.8 °/h 	 10 μG
　Random Walk	 : 0.06 °/ h      0.025 （m/s）/ h
　Initial Bias Error	 	 2 mG

Output Interface	 : SPI / UART
　Data Output Rate	 : ～ 2,000 Sps
　Temperature Range 	 : − 40 5 ℃　（Operatin℃ 〜 +8                     g and Calibration）

 V age  	 : 3.3 V, Cur  Consumption :　Power Supply olt rent 16 mA(Typ.)
　Size ・ Weight	 : 24 x 24 x 10 mm3 , 10 g
　Functions	 : Run Time Diagnostics

: Delta Angle / Delta Velocity Output
: External Trigger Input, External Counter Reset Input

■APPLICATIONS
Antenna Platform Stabilization, Camera Gimbals, Navigation Systems, Vibration Control and Stabilization,
Pointing and Tracking Systems, Autonomous Vehicle

■ FUNCTIONAL BLOCK DIAGRAM

IMU M-G370  

 概要
M-G370は1dph以下のジャイロバイアス安定性能を実現した最上位機種のIMUです。 新開発した高性能ジャ

イロセンサーと高性能加速度を搭載してセンサー基本性能を向上しました。 また拡張カルマンフィルタを内蔵し動的
な姿勢角データをリアルタイムに出⼒するダイナミックチルト出⼒機能を搭載した高性能なIMUです。 G354/G364
の設計資産をそのまま活⽤でき開発設計コスト・評価期間を大幅に削減します。
また劣悪な環境下でも安定した性能を引き出すために設計された1インチサイズの小型プラットフォームを採⽤し、

高信頼性が要求される産業・⼯業システムなどの幅広いアプリケーションに対応します。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ※ : ±450deg/s ±4 or ±10G ※型番により選択
バイアス安定性 : 0.8 deg/hr 6 / 10 uG
ランダムウォーク : 0.06 deg/√hr 0.014 / 0.025 (m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 2mG

出⼒インターフェイス : SPI / UART
データ出⼒レート : 〜2,000 Sps
温度範囲 : ­40℃ 〜 +85℃ （動作温度および校正温度）
電源電圧 / 消費電流 : 3.3 V / 18mA (Typ.)
小型・軽量 : 24x24x10mm, 10grams
その他機能 : 外部トリガー⼊⼒ ・外部カウンターリセット⼊⼒

: デルタアングル ･ デルタベロシティ出⼒

 アプリケーション
アンテナ制振、カメラジンバル、モーション解析・制御、ナビゲーションシステム
振動制御・安定化、ポインティングおよびトラッキングシステム

 ブロック図

代表的性能特性 (ジャイロセンサー アラン分散)

IMU M-G370  
最上位機種 IMU (0.8dph)

IM
U

④QRコード

①GNDシール
固定⽤ネジ穴

⑥シリアル番号

②センサー軸

③⾦メッキコネクター

⑤センサー軸

■PERFORMANCE CHARACTERISTICS (Gyroscope Allan Variance)

 概要
M-G370は1dph以下のジャイロバイアス安定性能を実現した最上位機種のIMUです。 新開発した高性能ジャ

イロセンサーと高性能加速度を搭載してセンサー基本性能を向上しました。 また拡張カルマンフィルタを内蔵し動的
な姿勢角データをリアルタイムに出⼒するダイナミックチルト出⼒機能を搭載した高性能なIMUです。 G354/G364
の設計資産をそのまま活⽤でき開発設計コスト・評価期間を大幅に削減します。
また劣悪な環境下でも安定した性能を引き出すために設計された1インチサイズの小型プラットフォームを採⽤し、

高信頼性が要求される産業・⼯業システムなどの幅広いアプリケーションに対応します。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ※ : ±450deg/s ±4 or ±10G ※型番により選択
バイアス安定性 : 0.8 deg/hr 6 / 10 uG
ランダムウォーク : 0.06 deg/√hr 0.014 / 0.025 (m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 2mG

出⼒インターフェイス : SPI / UART
データ出⼒レート : 〜2,000 Sps
温度範囲 : ­40℃ 〜 +85℃ （動作温度および校正温度）
電源電圧 / 消費電流 : 3.3 V / 18mA (Typ.)
小型・軽量 : 24x24x10mm, 10grams
その他機能 : 外部トリガー⼊⼒ ・外部カウンターリセット⼊⼒

: デルタアングル ･ デルタベロシティ出⼒

 アプリケーション
アンテナ制振、カメラジンバル、モーション解析・制御、ナビゲーションシステム
振動制御・安定化、ポインティングおよびトラッキングシステム

 ブロック図

代表的性能特性 (ジャイロセンサー アラン分散)
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IM
U

Top Model IMU （ARW:0.06 °/　h  , BIS:0.8 °/h）
■SENSOR SPECIFICATION

TA=25° C, VCC=3.3 V, angular rate=0 °/s, ≤± 1 G, unless otherwise noted.

IMU M-G370  

Parameter Test Conditions / Comments Min. Typ. Max. Unit
GYRO SENSOR
　Sensitivity
　　Dynamic Range - - ± 450 - °/s
　　Scale Factor 16 bit, when 32 bit, × 2^16 -0.2　% 66 +0.2　% LSB/（°/s）

　　Nonlinearity 
　　（Best fit straight line）

1 σ , <300 °/s *3 - 0.05 -
% of FS

1 σ , >300 °/s *3 - 0.2 -
　　Misalignment 1 σ , Axis-to-axis, Δ = 90 ° ideal - 0.01 - °
　Bias
　　Initial Error 1 σ , − 40 ° C ≤ TA ≤ +85 ° C - 360 - °/h
　　Repeatability 1 σ , turn-on to turn-on -  36 - °/h 
　　Bias Instability Average 0.8 °/h
　　Angular Random Walk Average - 0.06 - °/√h
　　Linear Acceleration Effect Average   18 （°/h）/G
　　Noise Density Average , f = 10 Hz to 20 Hz -   4.68 - （°/h）/ Hz
　Frequency Property

-3 dB Bandwidth - - 189 - Hz（Max.）
ACCELEROMETERS 
　Sensitivity
　　Dynamic Range - ± 10 - G
　　Scale Factor 16 bit, when 32 bit, × 2^16 -0.1% 0.4 +0.1% mG/LSB
　　Nonlinearity 
　　（Best fit straight line） 1 σ , <5G - 0.1 - % of FS

　　Misalignment 1 σ , Axis-to-axis, Δ = 90 ° ideal - 0.01 - °
　Bias
　　Initial Error 1 σ , − 40 ° C ≤ TA ≤ +85 ° C - 2 - mG
　　Repeatability 1 σ , turn-on to turn-on *3 - 2 - mG
　　Bias Instability Average - 12 - μG
　　Velocity Random Walk Average - 0.025 - （m/s）/ hr
　　Noise Density Average, f=10 Hz to 20 Hz - 60 - μG/ Hz
　Frequency Property
　　3 dB Bandwidth - - 167 - Hz（Max.）
TEMPERATURE SENSOR 

　　Scale Factor *1 *2 Output = 2634（0x0A4A） 
　　@ +25 ° C - -0.0037918 - ° C/LSB

*1) This is a reference value used for internal temperature compensation. There is no guarantee that the value gives an absolute value of the internal temperature.
*2) This is the temperature scale factor for the upper 16bit (TEMP_HIGH).
*3) Turn-on to turn-on / Day by day, estimated variation during 5 consecutive days.
Note) The values in the specifications are based on the data calibrated at the factory. The values may change according to the way the product is used.
Note) The Typ values in the specifications are average values or 1 σ values.
Note) Unless otherwise noted, the Max / Min values in the specifications are design values or Max / Min values at the factory tests.
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 概要
M-G365はG354/G364の上位互換機種で、新開発した高性能ジャイロセンサーと高性能加速度を搭載しセ

ンサー基本性能を向上しました。 また拡張カルマンフィルタを内蔵し動的な姿勢角データをリアルタイムに出⼒するダ
イナミックチルト出⼒機能を搭載した高性能なIMUです。 G354/G364の設計資産をそのまま活⽤でき開発設計
コスト・評価期間を大幅に削減します。
また劣悪な環境下でも安定した性能を引き出すために設計された1インチサイズの小型プラットフォームを採⽤し、

高信頼性が要求される産業・⼯業システムなどの幅広いアプリケーションに対応します。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ※ : ±450deg/s ±4 or ±10G ※型番により選択可
バイアス安定性 : 1.8 deg/hr 8 / 14 uG
ランダムウォーク : 0.08 deg/√hr 0.02 / 0.04 (m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 3mG

出⼒インターフェイス : SPI / UART
データ出⼒レート : 〜2,000 Sps
温度範囲 : ­40℃ 〜 +85℃ （動作温度および校正温度）
電源電圧 / 消費電流 : 3.3 V / 18mA (Typ.)
小型・軽量 : 24x24x10mm, 10grams
その他機能 : ダイナミックチルト出⼒機能

: 外部トリガー⼊⼒ ・外部カウンターリセット⼊⼒
: デルタアングル ･ デルタベロシティ出⼒

 アプリケーション
アンテナ制振、カメラジンバル、モーション解析・制御、ナビゲーションシステム
振動制御・安定化、ポインティングおよびトラッキングシステム

 ブロック図

IMU M-G365 
次世代スタンド―ド IMU (1.8dph)

IM
U

Latest Generation Standard IMU (1.2 °/h)
■GENERAL DESCRIPTION
The M-G365 is a small form factor inertial measurement unit (IMU) with 6 degrees of freedom: triaxial angular rates and linear
accelerations, and provides high-stability and high-precision measurement capabilities with the use of high-precision
compensation technology. A variety of calibration parameters are stored in memory of the IMU, and are automatically reflected
in the measurement data being sent to the application after the power of the IMU is turned on.
The M-G365 has a new attitude angle output function and supports a wide variety of applications.
An original high-speed DSP with an extended Kalman filter provides highly accurate real-time attitude angle output at 
low power consumption.

■ FEATURES
Sensor Spec. 	 : Gyroscope	 Accelerometer	
Dynamic Range  	 	 ± 4 G or ± 10 G（*selectable） 

　Bias instability	 	 14 μG or 16 μG 
　Random Walk	 : 0.08 °/ h 2 (m/s)/  h  or 0.033        （m/s）/  0.0                       h
Initial Bias Error : 360 °/h （ 1 σ） 	 3 mG

Output Interface	 : SPI / UART
　Data Output Rate	 : ～ 2,000 Sps
　Temperature Range	 : − 40℃ 〜 +85 ℃　（Operating and Calibration）
　Power Supply Voltage  	 : 3.3 V, Current Consumption : 16 mA(Typ.)
　Size ・ Weight	 : 24 x 24 x 10mm3, 10g
　Functions　 : Dynamic Tilt Function 

: External Trigger input, External Counter Reset input				  
: Delta Angle / Delta velocity output

■APPLICATIONS
Antenna Platform Stabilization, Camera Gimbals, Navigation Systems, Vibration Control and Stabilization,
Pointing and Tracking Systems, Autonomous Vehicle

■ FUNCTIONAL BLOCK DIAGRAM

IMU M-G365   

■PERFORMANCE CHARACTERISTICS (Gyroscope Allan Variance)

代表的性能特性 (ジャイロセンサー アラン分散)

 概要
M-G365はG354/G364の上位互換機種で、新開発した高性能ジャイロセンサーと高性能加速度を搭載しセ

ンサー基本性能を向上しました。 また拡張カルマンフィルタを内蔵し動的な姿勢角データをリアルタイムに出⼒するダ
イナミックチルト出⼒機能を搭載した高性能なIMUです。 G354/G364の設計資産をそのまま活⽤でき開発設計
コスト・評価期間を大幅に削減します。
また劣悪な環境下でも安定した性能を引き出すために設計された1インチサイズの小型プラットフォームを採⽤し、

高信頼性が要求される産業・⼯業システムなどの幅広いアプリケーションに対応します。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ※ : ±450deg/s ±4 or ±10G ※型番により選択可
バイアス安定性 : 1.8 deg/hr 8 / 14 uG
ランダムウォーク : 0.08 deg/√hr 0.02 / 0.04 (m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 3mG

出⼒インターフェイス : SPI / UART
データ出⼒レート : 〜2,000 Sps
温度範囲 : ­40℃ 〜 +85℃ （動作温度および校正温度）
電源電圧 / 消費電流 : 3.3 V / 18mA (Typ.)
小型・軽量 : 24x24x10mm, 10grams
その他機能 : ダイナミックチルト出⼒機能

: 外部トリガー⼊⼒ ・外部カウンターリセット⼊⼒
: デルタアングル ･ デルタベロシティ出⼒

 アプリケーション
アンテナ制振、カメラジンバル、モーション解析・制御、ナビゲーションシステム
振動制御・安定化、ポインティングおよびトラッキングシステム

 ブロック図

IMU M-G365 
次世代スタンド―ド IMU (1.8dph)

IM
U

Al
la

n 
St

d.
[°
/h
]

τ [s]

Distributed by www.texim-europe.com

5010628
長方形

5010628
長方形



–13–

IM
U

Latest Generation Standard IMU (1.2 °/h)
■SENSOR SPECIFICATION

TA=25° C, VCC=3.3 V, angular rate=0 °/s, ≤± 1G, unless otherwise noted.

IMU M-G365

*1) This is a reference value used for internal temperature compensation. There is no guarantee that the value gives an absolute value of the internal temperature.
*2) This is the temperature scale factor for the upper 16bit (TEMP_HIGH).
*3) Turn-on to turn-on / Day by day, estimated variation during 5 consecutive days.
*4) Yaw axis is not compensated for errors caused by drift.
*5) Dynamic accuracy is based on measurement data that has been measured from a stationary state.
Note) The values in the specifications are based on the data calibrated at the factory. The values may change according to the way the product is used.
Note) The Typ values in the specifications are average values or 1 σ values.
Note) Unless otherwise noted, the Max / Min values in the specifications are design values or Max / Min values at the factory tests.

Parameter Test Conditions / Comments Min. Typ. Max. Unit
GYRO sensor
　Sensitivity
　　Dynamic Range - - ± 450 - °/s
　　Scale Factor 16bit, when 32bit, × 2^16 -0.2% 66 +0.2% LSB/（°/s）

　　Nonlinearity 
　　（Best fit straight line）

1 σ , <300 °/s - 0.05 -
% of FS

1 σ , >300 °/s - 0.2 -
　　Misalignment 1 σ , Axis-to-axis, Δ = 90 ° ideal - 0.01 - °
　Bias
　　Initial Error 1 σ , − 40 ° C ≤ TA ≤ +85 ° C - 360 - °/h
　　Repeatability 1 σ , turn-on to turn-on*3 -  36 - °/h 
　　Bias Instability Average 1.2 °/h
　　Angular Random Walk Average - 0.08 - °/  h
　　Linear Acceleration Effect Average   18 （°/h）/G
　　Noise Density Average , f = 10 Hz to 20 Hz -  7.2 - （°/h）/  Hz
　Frequency Property
　　3 dB Bandwidth - - 472 - Hz（Max.）
ACCELEROMETERS 
　Sensitivity

　　Dynamic Range PDC
PDF

-
-

± 4
± 10 - G

　　Scale Factor PDC：16bit, when 32bit, × 2^16 
PDF：16bit, when 32bit, × 2^16

-0.1%
-0.1%

6.25
2.5

+0.1%
+0.1% LSB/mG

　　Nonlinearity 
　　（Best fit straight line）

PDC :1 σ, <2 G 
PDF :1 σ, <5 G - 0.1 - % of FS

　　Misalignment 1 σ , Axis-to-axis, Δ = 90 ° ideal - 0.01 - °
　Bias
　　Initial Error 1 σ , − 40 ° C ≤ TA ≤ +85 ° C - 3 - mG
　　Repeatability 1 σ , turn-on to turn-on *3 - 3 - mG

　　Bias Instability PDC :Average
PDF :Average

-
-

14
16

-
- μG

　　Velocity Random Walk PDC :Average
PDF :Average

-
-

0.02
0.033

-
- （m/s）/  hr

　　Noise Density PDC :f = 10 Hz to 20 Hz 
PDF :f = 10 Hz to 20 Hz

-
-

48
80

-
- μG/  Hz

　Frequency Property
-3 dB Bandwidth - - 167 - Hz（Max.）

ATTITUDE OUTPUT

Dynamic Range
Inclination Mode -80 - +80

°Euler Mode　　ANG1:Roll
ANG2:Pitch

　　ANG3:Yaw *4

-45
-180
-180

-
-
-

+45
+180
+180

Scale Factor 16 bit
- 0.00012207 - rad/LSB
- 0.00699411 - °/LSB

Accuracy
1 σ , Static *4 - 0.2 -

°
1 σ , Dynamic *4*5 (100 °/s, Max.) - 0.2 -

TEMPERATURE SENSOR 

Scale Factor *1 *2 Output = 2634（0x0A4A） 
　　　@ +25 ° C - -0.0037918 - ° C/LSB

Distributed by www.texim-europe.com
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 概要
M-G364は、高精度な6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。⼯場でキャリブレー

ションされた各種の補正パラメータが、IMU内の不揮発メモリに保存され⾃動補正処理されるため、 高精度で高
安定なセンシングデータが出⼒されます。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ※ : ±100 or ±200deg/s ±3G  ※型番により選択可
バイアス安定性 : 2.2 deg/hr 0.05mG
ランダムウォーク : 0.09 deg/√hr 0.025(m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 5mG



IMU M-G364 
高精度・高安定 IMU

IM
U

 概要
M-G354は、ワイドダイナミックレンジの6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。 ⼯場
でキャリブレーションされた各種の補正パラメータが、IMU内の不揮発メモリに保存され⾃動補正処理 されるため、高
精度で高安定なセンシングデータが出⼒されます。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ : ±450deg/s ±5G
バイアス安定性 : 3 deg/hr 0.07mG
ランダムウォーク : 0.2 deg/√hr 0.03(m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 5mG

 ブロック図 及び インターフェース仕様 （M-G364 / M-G354）
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ワイドダイナミックレンジIMU
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 概要
M-G364は、高精度な6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。⼯場でキャリブレー

ションされた各種の補正パラメータが、IMU内の不揮発メモリに保存され⾃動補正処理されるため、 高精度で高
安定なセンシングデータが出⼒されます。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ※ : ±100 or ±200deg/s ±3G  ※型番により選択可
バイアス安定性 : 2.2 deg/hr 0.05mG
ランダムウォーク : 0.09 deg/√hr 0.025(m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 5mG

 代表的性能特性 （ジャイロセンサー アラン分散: M-G364）
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高精度・高安定 IMU

IM
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 概要
M-G354は、ワイドダイナミックレンジの6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。 ⼯場
でキャリブレーションされた各種の補正パラメータが、IMU内の不揮発メモリに保存され⾃動補正処理 されるため、高
精度で高安定なセンシングデータが出⼒されます。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ : ±450deg/s ±5G
バイアス安定性 : 3 deg/hr 0.07mG
ランダムウォーク : 0.2 deg/√hr 0.03(m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 5mG

 ブロック図 及び インターフェース仕様 （M-G364 / M-G354）
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 概要
M-G364は、高精度な6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。⼯場でキャリブレー

ションされた各種の補正パラメータが、IMU内の不揮発メモリに保存され⾃動補正処理されるため、 高精度で高
安定なセンシングデータが出⼒されます。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ※ : ±100 or ±200deg/s ±3G  ※型番により選択可
バイアス安定性 : 2.2 deg/hr 0.05mG
ランダムウォーク : 0.09 deg/√hr 0.025(m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 5mG
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 概要
M-G354は、ワイドダイナミックレンジの6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。 ⼯場
でキャリブレーションされた各種の補正パラメータが、IMU内の不揮発メモリに保存され⾃動補正処理 されるため、高
精度で高安定なセンシングデータが出⼒されます。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ : ±450deg/s ±5G
バイアス安定性 : 3 deg/hr 0.07mG
ランダムウォーク : 0.2 deg/√hr 0.03(m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 5mG

 ブロック図 及び インターフェース仕様 （M-G364 / M-G354）

IMU M-G354 
ワイドダイナミックレンジIMU

1

10

100

0.001 0.01 0.1 1 10 100 1000 10000

Al
la

n 
St

d.
  [

dp
h]

τ [sec]

+/- σ

Digital Interface

Temp.
Sensor

Triple
Gyroscope

Tri-axis
Accelerometer

A
na

lo
g

Fr
on

t
En

d
Si

gn
al

 C
on

di
tio

ni
ng

A
/D

Si
gn

al
Pr

oc
es

si
ng

Ca
lib

ra
tio

n
D

ig
ita

l P
ro

ce
ss

in
g

Se
lf

te
st

GPIO

SDI

SDO
SCLK
/CS

SIN
SOUT

DRDY
(GPIO1)

GND

SPI 

UART

/RST

VCC

GPIO2
(EXT)

インターフェース
︓SPI/UART

データ出⼒レート
︓〜2,000Sps

動作温度範囲
及び

校正温度範囲
︓-40℃〜+85℃

電源電圧 / 消費電⼒
︓3.3V / 18mA(Typ.)

 概要
M-G364は、高精度な6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。⼯場でキャリブレー

ションされた各種の補正パラメータが、IMU内の不揮発メモリに保存され⾃動補正処理されるため、 高精度で高
安定なセンシングデータが出⼒されます。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ※ : ±100 or ±200deg/s ±3G  ※型番により選択可
バイアス安定性 : 2.2 deg/hr 0.05mG
ランダムウォーク : 0.09 deg/√hr 0.025(m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 5mG

 代表的性能特性 （ジャイロセンサー アラン分散: M-G364）

IMU M-G364 
高精度・高安定 IMU
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 概要
M-G354は、ワイドダイナミックレンジの6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。 ⼯場
でキャリブレーションされた各種の補正パラメータが、IMU内の不揮発メモリに保存され⾃動補正処理 されるため、高
精度で高安定なセンシングデータが出⼒されます。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ : ±450deg/s ±5G
バイアス安定性 : 3 deg/hr 0.07mG
ランダムウォーク : 0.2 deg/√hr 0.03(m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 5mG

 ブロック図 及び インターフェース仕様 （M-G364 / M-G354）
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 概要
M-G364は、高精度な6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。⼯場でキャリブレー

ションされた各種の補正パラメータが、IMU内の不揮発メモリに保存され⾃動補正処理されるため、 高精度で高
安定なセンシングデータが出⼒されます。

 特長
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ダイナミックレンジ※ : ±100 or ±200deg/s ±3G  ※型番により選択可
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 概要
M-G354は、ワイドダイナミックレンジの6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。 ⼯場
でキャリブレーションされた各種の補正パラメータが、IMU内の不揮発メモリに保存され⾃動補正処理 されるため、高
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初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 5mG

 代表的性能特性 （ジャイロセンサー アラン分散: M-G364）
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 概要
M-G354は、ワイドダイナミックレンジの6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。 ⼯場
でキャリブレーションされた各種の補正パラメータが、IMU内の不揮発メモリに保存され⾃動補正処理 されるため、高
精度で高安定なセンシングデータが出⼒されます。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ : ±450deg/s ±5G
バイアス安定性 : 3 deg/hr 0.07mG
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 概要
M-G364は、高精度な6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。⼯場でキャリブレー
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 代表的性能特性 （ジャイロセンサー アラン分散: M-G364）
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 概要
M-G354は、ワイドダイナミックレンジの6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。 ⼯場
でキャリブレーションされた各種の補正パラメータが、IMU内の不揮発メモリに保存され⾃動補正処理 されるため、高
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ダイナミックレンジ : ±450deg/s ±5G
バイアス安定性 : 3 deg/hr 0.07mG
ランダムウォーク : 0.2 deg/√hr 0.03(m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 5mG
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︓3.3V / 18mA(Typ.)

 概要
M-G364は、高精度な6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。⼯場でキャリブレー

ションされた各種の補正パラメータが、IMU内の不揮発メモリに保存され⾃動補正処理されるため、 高精度で高
安定なセンシングデータが出⼒されます。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ※ : ±100 or ±200deg/s ±3G  ※型番により選択可
バイアス安定性 : 2.2 deg/hr 0.05mG
ランダムウォーク : 0.09 deg/√hr 0.025(m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 5mG

 代表的性能特性 （ジャイロセンサー アラン分散: M-G364）

IMU M-G364 
高精度・高安定 IMU

IM
U

 概要
M-G354は、ワイドダイナミックレンジの6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。 ⼯場
でキャリブレーションされた各種の補正パラメータが、IMU内の不揮発メモリに保存され⾃動補正処理 されるため、高
精度で高安定なセンシングデータが出⼒されます。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ : ±450deg/s ±5G
バイアス安定性 : 3 deg/hr 0.07mG
ランダムウォーク : 0.2 deg/√hr 0.03(m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 5mG

 ブロック図 及び インターフェース仕様 （M-G364 / M-G354）

IMU M-G354 
ワイドダイナミックレンジIMU
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︓3.3V / 18mA(Typ.)

Wide Dynamic Range IMU
■GENERAL DESCRIPTION
The M-G354 is a small form factor inertial measurement unit (IMU) with 6 degrees of freedom: triaxial angular rates and linear
accelerations, and provides Wide Dynamic Range and high-precision measurement capabilities with the use of high-precision 
compensation technology. A variety of calibration parameters are stored in a memory of the IMU, and are automatically 
reflected in the measurement data being sent to the application after the power of the IMU is turned on. 

■ FEATURES
Sensor SPEC.  	 : Gyroscope	 Accelerometer	
　Dynamic Range  	 5: ± 4 0 ° 	 ± 5 G
Bias Instability	 : 3 °/h

	

0.07 mG
　Random Walk	 : 0.1         °/ h	 0 03（m  . /s）/ h
　Initial Bias Error	 	 5 mG

■ FUNCTIONAL BLOCK DIAGRAM AND INTERFACE (M-G364 / M-G354）

IMU M-G364 

IMU M-G354

Interface
　　：SPI/UART
Data Output Rate

　　： 〜 2,000 sps
Temp. Range
(Operating and Calibration)
　　：− 40 ℃〜＋ 85 ℃
Power Supply and Current Consumption
　　：3.3 V/18 mA（Typ.）

 概要
M-G364は、高精度な6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。⼯場でキャリブレー

ションされた各種の補正パラメータが、IMU内の不揮発メモリに保存され⾃動補正処理されるため、 高精度で高
安定なセンシングデータが出⼒されます。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ※ : ±100 or ±200deg/s ±3G  ※型番により選択可
バイアス安定性 : 2.2 deg/hr 0.05mG
ランダムウォーク : 0.09 deg/√hr 0.025(m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 5mG

 代表的性能特性 （ジャイロセンサー アラン分散: M-G364）

IMU M-G364 
高精度・高安定 IMU
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 概要
M-G354は、ワイドダイナミックレンジの6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。 ⼯場
でキャリブレーションされた各種の補正パラメータが、IMU内の不揮発メモリに保存され⾃動補正処理 されるため、高
精度で高安定なセンシングデータが出⼒されます。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ : ±450deg/s ±5G
バイアス安定性 : 3 deg/hr 0.07mG
ランダムウォーク : 0.2 deg/√hr 0.03(m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 5mG

 ブロック図 及び インターフェース仕様 （M-G364 / M-G354）
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動作温度範囲
及び

校正温度範囲
︓-40℃〜+85℃

電源電圧 / 消費電⼒
︓3.3V / 18mA(Typ.)

 概要
M-G364は、高精度な6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。⼯場でキャリブレー

ションされた各種の補正パラメータが、IMU内の不揮発メモリに保存され⾃動補正処理されるため、 高精度で高
安定なセンシングデータが出⼒されます。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ※ : ±100 or ±200deg/s ±3G  ※型番により選択可
バイアス安定性 : 2.2 deg/hr 0.05mG
ランダムウォーク : 0.09 deg/√hr 0.025(m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 5mG

 代表的性能特性 （ジャイロセンサー アラン分散: M-G364）

IMU M-G364 
高精度・高安定 IMU
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 概要
M-G354は、ワイドダイナミックレンジの6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。 ⼯場
でキャリブレーションされた各種の補正パラメータが、IMU内の不揮発メモリに保存され⾃動補正処理 されるため、高
精度で高安定なセンシングデータが出⼒されます。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ : ±450deg/s ±5G
バイアス安定性 : 3 deg/hr 0.07mG
ランダムウォーク : 0.2 deg/√hr 0.03(m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 5mG

 ブロック図 及び インターフェース仕様 （M-G364 / M-G354）
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電源電圧 / 消費電⼒
︓3.3V / 18mA(Typ.)

 概要
M-G364は、高精度な6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。⼯場でキャリブレー

ションされた各種の補正パラメータが、IMU内の不揮発メモリに保存され⾃動補正処理されるため、 高精度で高
安定なセンシングデータが出⼒されます。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ※ : ±100 or ±200deg/s ±3G  ※型番により選択可
バイアス安定性 : 2.2 deg/hr 0.05mG
ランダムウォーク : 0.09 deg/√hr 0.025(m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 5mG

 代表的性能特性 （ジャイロセンサー アラン分散: M-G364）

IMU M-G364 
高精度・高安定 IMU
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 概要
M-G354は、ワイドダイナミックレンジの6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。 ⼯場
でキャリブレーションされた各種の補正パラメータが、IMU内の不揮発メモリに保存され⾃動補正処理 されるため、高
精度で高安定なセンシングデータが出⼒されます。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ : ±450deg/s ±5G
バイアス安定性 : 3 deg/hr 0.07mG
ランダムウォーク : 0.2 deg/√hr 0.03(m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 5mG

 ブロック図 及び インターフェース仕様 （M-G364 / M-G354）
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電源電圧 / 消費電⼒
︓3.3V / 18mA(Typ.)

 概要
M-G364は、高精度な6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。⼯場でキャリブレー

ションされた各種の補正パラメータが、IMU内の不揮発メモリに保存され⾃動補正処理されるため、 高精度で高
安定なセンシングデータが出⼒されます。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ※ : ±100 or ±200deg/s ±3G  ※型番により選択可
バイアス安定性 : 2.2 deg/hr 0.05mG
ランダムウォーク : 0.09 deg/√hr 0.025(m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 5mG

 代表的性能特性 （ジャイロセンサー アラン分散: M-G364）

IMU M-G364 
高精度・高安定 IMU

IM
U

 概要
M-G354は、ワイドダイナミックレンジの6DOF(3軸角速度、3軸加速度)センサーを搭載した小型IMUです。 ⼯場
でキャリブレーションされた各種の補正パラメータが、IMU内の不揮発メモリに保存され⾃動補正処理 されるため、高
精度で高安定なセンシングデータが出⼒されます。

 特長
センサー性能 : Gyroscope Accelerometer

ダイナミックレンジ : ±450deg/s ±5G
バイアス安定性 : 3 deg/hr 0.07mG
ランダムウォーク : 0.2 deg/√hr 0.03(m/sec)/√hr
初期0点バイアス偏差 : 0.1 deg/s (1σ) 5mG

 ブロック図 及び インターフェース仕様 （M-G364 / M-G354

IMU M-G354 
ワイドダイナミックレンジIMU
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電源電圧 / 消費電⼒
︓3.3V / 18mA(Typ.)

High Stability IMU
■GENERAL DESCRIPTION
The M-G364 is a small form factor inertial measurement unit (IMU) with 6 degrees of freedom: triaxial angular rates and 
linear accelerations, and provides high-stability and high-precision measurement capabilities with the use of high-precision
compensation technology. A variety of calibration parameters are stored in memory of the IMU, and are automatically reflected
in the measurement data being sent to the application after the power of the IMU is turned on.

■ FEATURES
Sensor Spec.  	 : Gyroscope	 Accelerometer	
　Dynamic Range  	
　Bias Instability	 :      2.2 °	

: ± 100 or ± 200 °/s（*selectable）         ± 3 G  

　Random Walk	 : 0	 0. ）/ h025（m/s 
　Bias Initial Error

	
	 5 mG

0.05 mG

Al
la

n 
St

d.
[°
/h
]

τ [s]

■PERFORMANCE CHARACTERISTICS (Gyroscope Allan Variance,M-G364)
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High Stability / Wide Dynamic Range IMU
■SENSOR SPECIFICATION

TA=25° C, VCC=3.3 V, angular rate=0 °/s, ≤± 1 G, unless otherwise noted.

IMU M-G364 /  M-G354

*1) This is a reference value used for internal temperature compensation. We provide no guarantee that the value gives an absolute value of the internal temperature.
*2) This is the temperature scale factor for the upper 16bit (TEMP_HIGH).
Note) The values in the specifications are based on the data calibrated at the factory. The values may change according to the way the product is used.
Note) The Typ values in the specifications are average values or 1 σ values.
Note) Unless otherwise noted, the Max / Min values in the specifications are design values or Max / Min values at the factory tests.

Parameter Test Conditions / Comments M-G364 M-G354 Unit
GYRO SENSOR
　Sensitivity
　　Dynamic Range *3 - ± 100 ／± 200 ± 450 °/s
　　Scale Factor 16 bit, when 32 bit, × 2^16 0.00375 ／ 0.0075 0.016 （°/s）/LSB
　　Temperature Coefficient 1 σ , − 40 ° C ≤ TA ≤ +85 ° C 15 15 ppm/° C

　　Nonlinearity 1 σ , Best fit straight line 0.05 0.05（≤± 300dps）
0.2（≥± 300dps） % of FS

　　Misalignment 1 σ , Axis-to-axis,
Δ = 90 ° ideal 0.02 0.02 °

　Bias
　　Initial Error 1 σ , − 40 ° C ≤ TA ≤ +85 ° C 360 360 °/h
　　Temperature Coefficient 
　　（Linear approximation） 1 σ , − 40 ° C ≤ TA ≤ +85 ° C    1.8    1.8 （°/h ）/° C 

　　Bias Instability Average 2.2 3 °/h
　　Angular Random Walk Average 0.09 0.1 °/ h
　　Linear Acceleration Effect Average   18   18 （°/h）/G
　Noise
　　Noise Density Average , f = 10 Hz to 20 Hz   7.2 8.64 （°/h）/ Hz
　Frequency Property
　　3 dB Bandwidth - 200 200 Hz（Max.）
ACCELEROMETERS 
　Sensitivity
　　Dynamic Range - ± 3 ± 5 G
　　Scale Factor 16bit, when 32bit, × 2^16 0.125 0.2 mG/LSB
　　Temperature Coefficient 1 σ , − 40 ° C ≤ TA ≤ +85 ° C 15 15 ppm/° C

　　Nonlinearity 1 σ , ≤ 1G,
Best fit straight line 0.1 0.1 % of FS

　　Misalignment 1 σ , Axis-to-axis,
Δ = 90 ° ideal 0.01 0.01 °

　Bias
　　Initial Error 1 σ , − 40 ° C ≤ TA ≤ +85 ° C 5 5 mG
　　Temperature Coefficient
　　（Linear approximation） 1 σ , − 40 ° C ≤ TA ≤ +85 ° C 0.02 0.02 mG/° C

　　Bias Instability Average 0.05 0.07 mG
　　Velocity Random Walk Average 0.025 0.03 （m/s）/ h
　Noise
　　Noise Density Average, f = 10 Hz to 20 Hz 0.06 0.06 mG/ Hz
　Frequency Property

-3 dB Bandwidth - 200 200 Hz（Max.）
TEMPERATURE SENSOR 

Scale Factor *1 *2 Output = 2634（0x0A4A） 
@ +25 ° C -0.0037918 -0.0037918 ° C/LSB

Distributed by www.texim-europe.com
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Water & Dust proof IMU

■GENERAL DESCRIPTION
The M-G552 Series is a small form factor inertial measurement unit (IMU) with 6 degrees of freedom: tri-axial angular rates 
and linear accelerations, and provides high-stability and high-precision measurement capabilities with the use of high-
precision compensation technology. A variety of calibration parameters are stored in memory of the IMU, and are 
automatically reflected in the measurement data being sent to the application after the power of the IMU is turned on. With 
Controller Area Network (CAN) interface and RS422 interface support for host communication, the M-G552 Series 
reduces technical barriers for users to introduce inertial measurement and minimizes design resources to implement 
inertial movement analysis and control applications.
This unit is packaged in a water-proof and dust-proof metallic case. It is suitable for use in industrial and heavy-
duty applications. The features of the IMU such as high stability, high precision, and small size make it easy to 
create and differentiate applications in various fields of industrial systems.

■ FEATURES
Size, Weight

Water Proof and Dust Proof	
Low-Noise, High-Stability 

Gyro Bias Instability 
Angular Random Walk	

Initial Bias Error	
6 Degrees of Freedom

Triple Gyroscopes	
Tri-Axis Accelerometer	

		



: 65 x 60 x 30 mm3, 115g
: IP67

: 0.8 °/h　or 1.2 °/h          (selected by order code) 
: 0.06 °/ h   or 0.08 °/ h   (selected by order code)
: 360              °        

: ± 450 °/s
: ± 5 G

: J1939/CANopen/RS422
: 500k bps/250k bps(J1939)
: 1M bps/800k bps/500k bps/250k bps/125k bps/50k bps/20k bps/10k bps(CANopen) 
: 460.8k bps/230.4k bps/921.6k bps(RS422)  

Calibrated Stability (Bias, Scale Factor, Axial Alignment) 
	




: to 1,000 Sps Max.(selectable) 
: −40 ℃ to +80 ℃ 
: 9 V to 32 V
: 32 mA (Typ.) @Vin = 12 V

■APPLICATIONS
Motion and Vibration Measurement
Platform Stabilization
Attitude Detection for Unmanned Systems
Vibration Control and Stabilization

IMU M-G552 Series

°/h (1σ)

Distributed by www.texim-europe.com
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Water & Dust proof IMU

■CAN　INTERFACE CONNECTOR SPECIFICATION

IMU M-G552 SeriesIMU M-G550PC2
防⽔・防塵型IMU

 CANインターフェース コネクタ仕様

No Pin Name Type*2 Description

1 CAN_SHLD N/A CAN Shield*1

2 CAN_V+ S Power supply(9-30V)

3 CAN_GND S Ground

4 CAN_H I/O CAN H bus line

5 CAN_L I/O CAN L bus line

コネクタ型式 SACC-DSI-MS-5CON-M12-SCO
推奨メーカー PHOENIX CONTACT



 ケーブル長と最大通信レートデータ（参考）

1

10

100

1000

10000

1 10 100 1000

ケ
ー
ブ
ル

長
(m

)

通信レート(kbps)

40m
(1Mbps)

1200mMAX

※ 最大通信レートはケーブル性能等
の条件によって異なる場合がありま
すので、実機にて確認されることを
推奨します。

注意事項︓IP67 以上の防⽔・防塵特性を有するコネクターで接続して下さい。
*1) CAN_SHLD 端⼦はケースに接続されており、CAN GND とは0.01uF/100V のコンデンサで
カップリングされています。
*2) Pin Type I :Input, O :Output, I/O :Input/Output, S :Supply, N/A :Not
Applicable

IM
U

Model number SACC-DSI-MS-5CON-M12-SCO
Manufacturer PHOENIX CONTACT

No Pin Name Type*2 Description
1 CAN_SHLD N/A CAN Shield*1

2 CAN_V+ S Power supply(9 V-30 V）
3 CAN_GND S Ground
4 CAN_H I/O CAN H bus line
5 CAN_L I/O CAN L bus line

Notice: This unit should be connected to a connector that satisfies at least the IP67 water and
dust proof specification.
(*1) CAN_SHLD is connected to the case.
(*2) Pin Type　I :Input, O :Output, I/O :Input/Output, S :Supply, N/A :Not Applicable

■MAXIMUM RECOMMENDED TOTAL LENGTH OF CABLE (Reference)

IMU M-G550PC2
防⽔・防塵型IMU

 CANインターフェイス コネクタ仕様

No Pin Name Type*2 Description

1 CAN_SHLD N/A CAN Shield*1

2 CAN_V+ S Power supply(9-30V)

3 CAN_GND S Ground

4 CAN_H I/O CAN H bus line

5 CAN_L I/O CAN L bus line

コネクタ型式 SACC-DSI-MS-5CON-M12-SCO
推奨メーカー PHOENIX CONTACT

 ブロック図
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 ケーブル長と最大通信レートデータ（参考）
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※ 最大通信レートはケーブル性能等
の条件によって異なる場合がありま
すので、実機にて確認されることを
推奨します。

注意事項︓IP67 以上の防⽔・防塵特性を有するコネクターで接続して下さい。
*1) CAN_SHLD 端⼦はケースに接続されており、CAN GND とは0.01uF/100V のコンデンサで
カップリングされています。
*2) Pin Type I :Input, O :Output, I/O :Input/Output, S :Supply, N/A :Not 
Applicable

IM
U

IMU M-G550PC2
CAN Interface & Waterproof IMU

 CAN INTERFACE CONNECTOR SPECIFICATION

No Pin Name Type*2 Description

1 CAN_SHLD N/A CAN Shield*1

2 CAN_V+ S Power supply(9-30V)

3 CAN_GND S Ground

4 CAN_H I/O CAN H bus line

5 CAN_L I/O CAN L bus line

Model number SACC-DSI-MS-5CON-M12-SCO
Manufacturer PHOENIX CONTACT
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 MAXIMUM RECOMMENDED TOTAL LENGTH OF CABLE (Reference)
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This graph defines the maximum 
practical length of cable wiring in a 
CAN network.
Communication may be unstable 
depending on system environment 
even if the system is satisfied

Notice: This unit should be connected to a connector that satisfies at least the IP67 water and
dust proof specification.
(*1) CAN_SHLD is connected to the case.
(*2) Pin Type I :Input, O :Output, I/O :Input/Output, S :Supply, N/A :Not Applicable

IM
U
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■ NOISE-RESLIENCE AND DIRECT-DIGITAL-CONVERSION
Accelerometer(M-A352/M-A552) is a digital-frequency-change-type of Quartz based accelerometer. This accelerometer 
can output 32 bit data (0.06 uG/LSB)  on each axis without any expensive analog components (such as high-fidelity A/D 
converter) and is resilient to electricity noise problems typically associated with Si-MEMS-type accelerometers.

Sensing Technology   Accelerometer 

■  FOR WIDE RANGE APPLICATIONS 
Accelerometer(M-A352/M-A552) can detect slow

 vibration, small displacement, and high resolution 
angle and is suitable for structure health monitoring, 

bservation, bridge monitoring and 
 

seismic o 
earthquake detection.

■ �High Stability
Accelerometer(M-A352/M-A552) is equipped with a
crystal element using micro-fabrication technology 
of high precision quartz material to enable 
customer to measure acceleration, or tilt angle 
with high stability. This is an ideal sensor for 
analysis and diagnosis of large structures that 
experience small changes because of its inherent 
ability to capture highly stable measurements over 
a long period of time.
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 FOR WIDE RANGE APPLICATIONS such as Earthquake,  
Environmental vibration measurement and Bridge monitoring

Sensing Technology Accelerometer 
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Accelerometer(M-A35x/M-A55x) can 
detect slow vibration, small 
displacement, and high resolution 
angle and is suitable for structure 
health monitoring, seismic observation 
and earthquake detection.
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 Noise-Resilience and Direct-Digital-Conversion
Accelerometer(M-A35x/M-A55x) is a digital-frequency-change-type of Quartz based accelerometer.

This accelerometer can output 32bit data (0.06uG/LSB) on each axis without any expensive 
analog components (such as high fidelity A/D converter) and is resilient to electricity noise 
problems typically associated with Si-MEMS-type accelerometers.
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 High Stability
Accelerometer(M-A35x/M-A55x) is 
equipped with a crystal element 
using micro-fabrication technology of 
high precision quartz material to 
enable customer to measure 
acceleration, tilt angle, or tilt angle 
speed with high stability. This is an 
ideal sensor for analysis and 
diagnosis of large-sized structures
that need to capture small changes 
because of its inherent ability to 
capture highly stable measurements 
over a long period of time.

Environmental vibration measurement example of
a 5-story building
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displacement, and high resolution 
angle and is suitable for structure 
health monitoring, seismic observation 
and earthquake detection.
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351→352 性能改善のグラフ ノイズ密度
↓こんなイメージ

4/26までに入れ替え

 高精度と耐久性を両立
M-A352は、独⾃の⽔晶センサー素⼦とデジタル処理技術により、高精度と耐久性を高い次元で両⽴しました。
⾦属ケースによりシールド性、堅牢性、取り付け精度が向上しました。またIMU M-G3Xシリーズとプラットフォー
ムを共通化しておりますので、⽤途に応じ載せ替えが可能です

 防水型ユニット(CAN/RS422インターフェイス)
M-A552は、M-A352を内蔵しIP67相当の防⽔、防塵性を備えた加速度センサーです。屋外設置などの厳
しい環境での使⽤に適しています

①GNDシールド
固定ネジ穴(3か所)

④データマトリクス
18x18

⑤シリアル番号

②センサー軸
③⾦メッキコネクター

②センサー軸

③I/Fコネクタ

①GNDシールド
固定ネジ穴(3か所)

②センサー軸

④データマトリクス
18x18

⑤シリアル番号
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Sensing Technology  Accelerometer
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Sensing Technology  Accelerometer

■HIGH PRECISION AND ROBUST
The M-A352 combines high precision and robustness with a unique quartz sensor element and digital processing 
technology. The metal case improves shielding, robustness and mounting accuracy. In addition, the platform is shared with 
the IMU M-G3X series, so substitution with an IMU is possible depending on the application.

Sensing Technology   Accelerometer 

■WATER PROOF UNIT(CAN/RS422 Interface)
M-A552 is a waterproof, dustproof accelerometer with IP-67 equivalent with built-in M-A352. The product is suitable for
use in harsh environments such as outdoor installation.

■ TYPICAL PERFORMANCE CHARACTERISTICS 
     PSD (M-A352)
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Sensing Technology  Accelerometer

 高精度と耐久性を両立
M-A352は、独自の水晶センサー素子とデジタル処理技術により、高精度と耐久性を高い次元で両立しました。
金属ケースによりシールド性、堅牢性、取り付け精度が向上しました。またIMU M-G3Xシリーズとプラットフォー
ムを共通化しておりますので、用途に応じ載せ替えが可能です

 防水型ユニット(CAN/RS422インターフェイス)
M-A552は、M-A352を内蔵しIP67相当の防水、防塵性を備えた加速度センサーです。屋外設置などの厳
しい環境での使用に適しています
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Sensing Technology  Accelerometer 
 代表的性能特性 PSD (新製品 M-A352)

-21-

① Chassis GND
　Mounting Hole
  (3 positions)

③ Connector
② Sensor axis

④ Data Matrix
　　18x18

⑤ Serial 
　Number
② Sensor axis

① Chassis GND
　Mounting Hole

   (3 Positions)

② Sensor axis

④ Data Matrix
　　18x18

⑤ Serial Number

③ I/F Connector
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High Precision 3axis Accelerometer
■ GENERAL DESCRIPTION
Accelerometer M-A352 series is a new model capable of wider measurement bandwidth. A highly accurate and stable three axis 
accelerometer equipped with detection elements made from quartz crystal micro-fabrication technology and wide temperature 
range by incorporating built-in temperature compensation technology.  Using the M-A352 series with the latest generation 
technology eliminates the need for expensive components such as high fidelity AD converters, analog accelerometers, and 
noise/wiring challenges associated with legacy analog systems. 

■ FEATURES
Small Size and Light Weight	
Low Noise	

: 48 x 24 x 16 mm3, 25 g 
: 0.2 µG/ Hz (Average)

High Resolution	 : 0.06 µG/LSB
Wide Bandwidth	 : DC-460 Hz (selectable)
Output Rate	 : 1,000 Sps Max.(selectable)
Tree Axis Accelerometer	 : ± 15 G
Digital Serial Interface	 : SPI / UART
Wide Operating Temperature Range	 : -30 ℃　〜 +85℃
Low Voltage Supply       　　　　	 : 3.3 V, Current Consumption : 13.2　mA
Output Mode Selection(each axis) 　　	 : Acceleration, Tilt Angle(selectable by each axis)

■APPLICATIONS
Building and Structural Health Monitor, Seismic Observation 
Earthquake Detection

■ FUNCTIONAL BLOCK DIAGRAM

Accelerometer M-A352AD10

■PERFORMANCE CHARACTERISTICS（Bias Temperature Error）

Accelerometer M-A352AD10
高精度3軸加速度センサー

 概要
M-A352は、独⾃の高安定⽔晶センサー素⼦と、デジタル処理技術により、高価なサーボ式センサーと同レベルの

精度と、フィールドでの耐久性を両⽴した3軸加速度センサーです。加速度を⽔晶センサー素⼦の周波数変化として
検出し、加速度、若しくは傾斜角へデジタル変換し出⼒します。このため従来のアナログ出⼒のセンサーとは異なり、
アンプ、フィルタ、A/Dコンバータなどが不要です。

 特長
小型・軽量 : 48x24x16mm, 21grams
低ノイズ : 0.5 uG/√Hz (Average)
高分解能 : 0.06 uG/LSB
広帯域 : DC-460 Hz (選択可能)
出⼒レート : 1,000 Sps Max.(選択可能)
3軸加速度計 : ±15 G
デジタルシリアルインターフェイス : SPI / UART
広動作温度範囲 : -30 〜 +85℃
低電圧・低消費電⼒ : 3.3 V, 17mA
出⼒単位選択 : 加速度、傾斜角(軸毎に選択可能)

 アプリケーション
建築・土木 •構造物の振動特性計測による構造ヘルスモニタリング
パイプライン、大型プラントなど大型機械 •大型構造物の保全⽤途モニタリング
地震に伴う振動(強震・微振動・⻑周期振動)の計測

 ブロック図

代表的性能特性 （Bias Temperature Error）
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High Precision 3axis Accelerometer
■ SENSOR SPECIFICATION

TA=25℃ , VCC=3.3V, ≤± 1G, unless otherwise noted.

Accelerometer M-A352AD10

Parameter Test Conditions / Comments Min. Typ. Max. Unit
ACCELERATION
　Sensitivity
　　Output Dynamic Range f ＝ DC 〜 460Hz - - ± 15 G 
　　Scale Factor  - - 0.06 - µG/LSB 
　　Sensitivity Error 25 ° C, ≤ 1 G - ± 500 - × 10-6 （ppm）
　　Nonlinearity ≤ 1 G, Best fit straight line, RT - - ± 0.03 % of FS 
　　Cross Axis Sensitivity  - - ± 0.2 - %

　　Misalignment 1 σ , Axis-to-axis, 
Δ = 90 ° ideal,RT - - ± 0.1 °

　Bias
　　Initial Error 1 σ , − 40 ° C ≤ TA ≤ +85 ° C - -  ± 2 mG

　　Bias Repeatability 1 year after shipment, 
TA=25 ° C, VCC=3.3 V - 3 - mG

　　Bias Temperature Error 25 ° C - - ± 2 mG
　　Temperature sensitivity Maximum Tilt - ± 0.1 - mG/℃
　　Bias Instability AVR, Average - 0.2 - uG
　　Velocity Random Walk Average - 1.2E-4 - （m/s）/ hr
　Noise
　　Noise Density 25 ° C, f = 0.5 Hz~6Hz - 0.2  0.7 µG/ Hz
　　Cantilever
　　Resonance frequency*1 25 ° C, VCC3.3V - 850 -  Hz

　　VRC at 50 Hz
25 °C, VCC3.3 V, Standard Jig300 g - -  ± 50 µG/G2

　Frequency Property
-6 dB Bandwidth User selectable 9  - 460 Hz（max）

TILT ANGLE
　Sensitivity

　　Dynamic Range f ＝ DC 〜 460 Hz - -  ± 1.0472
（± 60）

rad 
（°）

　　Scale Factor 2-29 rad/LSB - 0.002  - µrad/LSB 
　　Nonlinearity 25 ° C, ± 45 ° - -  ± 0.03 % of FS 

　　Misalignment 1 σ , Axis-to-axis, Δ = 90 ° ideal - -  ± 1.745
（± 0.1）

mrad
（°）

　Bias

　　Bias Repeatability 25 ° C - ± 3
（± 0.17）  - mrad

（°）
　　Bias Temperature Error 25 ° C - - ± 2

（± 0.11）
mrad

（°）
　Noise
　　Noise Density 25 ° C, f = 0.5 Hz~6 Hz  - 0.2 0.7  µrad/ Hz
TEMPERATURE SENSOR 
　　Output Range  - -30 -  85 ℃
　　Scale Factor *2 25 ° C  - -0.0037918  - ℃ /LSB 
COMMON
　　Output Data Rate 50 1,000 Sps
　　Power Supply Operating voltage range, VCC 3.15 3.3 3.45 V

　　Power Supply Current Standard noise floor condition 
200 Sps, Average 13.2 18.0 mA

*1 �Please make sure that a vibration on this product around the resonance frequency does not exceed 100 mG. Please take an appropriate action (e.g. installing a damper
mechanism) if it exceeds 100 mG.

*2 This is a reference value used for the internal temperature correction, and is not guaranteed to accurately output the interior temperature.
Note) The values in the specifications are based on the data calibrated at the factory. The values may change according to the way the product is used. 
Note) The Typ values in the specifications are average values or 1 σ values. 
Note) The Max/Min value is the maximum/minimum value of the design or factory shipment examination, unless otherwise specified.
Note) The calibrated standard 1G gravitational acceleration value is 9.80665 m/s2 
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CAN / RS422 Interface
Dust and Water Proof Accelerometer

■ GENERAL DESCRIPTION
M-A552 sensor unit uses the latest technology to improve performance and offer wider sensing bandwidth. With Controller Area 
Network (CAN) interface or RS422 interface supported for host communication, the M-A552 reduces technical barriers for users
to incorporate seismic and vibration sensing, and minimizes design resources to implement control and monitoring applications.
This unit is packaged in a water-proof and dust-proof metallic case making it suitable for use in industrial and heavy-duty
applications.

■ FEATURES
Integrated Sensor	 : M-A352
High Resolution	 : 0.06 µG/LSB
Wide Bandwidth	 : DC 〜 460 Hz (selectable)
Tree axis accelerometer	 : ± 15 G
Output Rate	 : ~ 1,000 Sps Max. (selectable) 
Digital Serial Interface　(M-A552AC1)	 : CANopen (ISO11898-2 High speed CAN)				  

(M-A552AR1)	 : RS422(TX/RX, 4-wire full duplex communication)
Single Voltage Supply	 : 9 V 〜 32V
Low Power Consumption(M-A552AC1) : 35 mA (Typ.)	 @Vin=12 V

(M-A552AR1)	 : 49 mA (Typ.)	 @Vin=12V
Operating Temperature Range	 : − 30 ℃ 〜 +70 ℃
Size		  : 65 × 60 × 30 mm3 (including projections)	
Weight		  : 128 g
Water and Dust Proof	 : IP67
Corresponding standard

CE	 : CE Marking(EN61326、 RoHS)	
FCC	 : FCCpart15B ClassA

■APPLICATION
Building and Structural Health Monitor
Seismic Observation
Earthquake Detection

■ FUNCTIONAL BLOCK DIAGRAM

Accelerometer M-A552AC1x / AR1x

Accelerometer M-A552AC1x / AR1x
CAN / RS422インターフェイス

防⽔・防塵型 高精度3軸加速度センサー
 概要
M-A552は、防⽔、防塵型の高精度3軸加速度センサーです。CAN又はRS422インターフェイスを採⽤し⻑距離、
高安定性、高信頼性が要求される産業⽤途に最適な製品となっています。CANインターフェイスでは、複数の加速度
センサーを同期した多ノード計測システムの構築が可能です。

 特長
3軸加速度計 : M-A352内蔵
高分解能 : 0.06 uG/LSB
広帯域 : 50 Hz
検出範囲 : ±15 G
サンプルレート : ~ 500 Sps Max. (選択可能) 
通信インターフェイス (M-A552AC1) : CANopen (ISO11898-2 High speed CAN), 最大127ノード

(M-A552AR1) : RS422(TX/RX 4線式全2重通信)
電源電圧範囲 : 9 〜 32V
消費電流 (M-A552AC1) : 35mA (Typ.)@Vin=12V

(M-A552AR1) : 49mA (Typ.)@Vin=12V
動作温度範囲 : ­30 〜 +70℃
サイズ : 65×60×30 mm (突起物を含む)
質量 : 128g( 外装構造︓6面メタルシールドケース)
防⽔・防塵 : IP67相当
対応規格

CE : CEマーキング(EN61326、RoHS指令)
FCC : FCCpart15B ClassA

 アプリケーション
建築・土木 •構造物の振動特性計測による構造ヘルスモニタリング
パイプライン、大型プラントなど大型機械･大型構造物の保全⽤モニタリング
地震に伴う振動(強震・微振動・⻑周期振動)の計測

 ブロック図

CANインターフェース M-A552AC1 RS422インターフェース M-A552AR1
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er

CAN Interface M-A552AC1 RS422 Interface M-A552AR1

X-Axis
Sensor

Y-Axis
Sensor

Z-Axis
Sensor

X-Axis
Sensor

Y-Axis
Sensor

Z-Axis
Sensor
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CAN / RS422 Interface
Dust and Water Proof Accelerometer

■ CAN INTERFACE CONNECTOR SPECIFICATION (M-A552AC1)

Accelerometer M-A552AC1x / AR1x

Model number SACC-DSI-MS-5CON-M12-SCO
Manufacturer PHOENIX CONTACT

No Pin Name Type*2 Description
1 CAN_SHLD N/A CAN Shield*1

2 CAN_V+ S Power supply（9 V-32V）
3 CAN_GND S Ground
4 CAN_H I/O CAN H bus line
5 CAN_L I/O CAN L bus line

■MAXIMUM RECOMMENDED TOTAL LENGTH OF CABLE (Reference, M-A552AC1)

■ RS422 INTERFACE　CONNECTOR SPECIFICATION (M-A552AR1)

Model number SACC-DSI-MS-8CON-M12-SCO SH
Manufacturer PHOENIX CONTACT

No Pin Name Type*2 Description
1 NC N/A Do Not Connect
2 VIN S Power Supply （9-32V）
3 GND S 0V
4 TD- O Transmit Data （-）
5 RD+ I Received Data （+）
6 TD+ O Transmit Data （+）
7 NC N/A Do Not Connect
8 RD- I Received Data （-）

Notice: This unit should be connected to a connector that satisfies at least the IP67 water and
dust proof specification.
(*1) CAN_SHLD is connected to the case.
(*2) Pin Type　I :Input, O :Output, I/O :Input/Output, S :Supply, N/A :Not Applicable注意事項︓IP67 以上の防⽔・防塵特性を有するコネクターで接続して下さい。

*1) CAN_SHLD 端⼦はケースに接続されており、CAN GND とは0.01uF/100V のコンデンサ
でカップリングされています。
*2) Pin Type I :Input, O :Output, I/O :Input/Output, S :Supply, N/A :Not 
Applicable

Accelerometer M-A552AC1x / AR1x
CAN / RS422インターフェイス

防⽔・防塵型3軸加速度センサー

No Pin Name Type*2 Description

1 NC N/A Do Not Connect

2 VIN S Power Supply (9-32V)

3 GND S 0V

4 TD- O Transmit Data (-)

5 RD+ I Received Data (+)

6 TD+ O Transmit Data (+)

7 NC N/A Do Not Connect

8 RD- I Received Data (-)

コネクタ型式 SACC-DSI-MS-8CON-M12-SCO SH
推奨メーカー PHOENIX CONTACT

 CANインターフェース コネクタ仕様 (M-A552AC1)

No Pin Name Type*2 Description

1 CAN_SHLD N/A CAN Shield*1

2 CAN_V+ S Power supply(9-32V)

3 CAN_GND S Ground

4 CAN_H I/O CAN H bus line

5 CAN_L I/O CAN L bus line

コネクタ型式 SACC-DSI-MS-5CON-M12-SCO
推奨メーカー PHOENIX CONTACT

 RS422インターフェース コネクタ仕様 (M-A552AR1 )

 ケーブル長と最大通信レートデータ（参考、M-A552AC1）
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※ 最大通信レートはケーブル性能等
の条件によって異なる場合がありま
すので、実機にて確認されることを
推奨します。
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注意事項︓IP67 以上の防⽔・防塵特性を有するコネクターで接続して下さい。
*1) CAN_SHLD 端⼦はケースに接続されており、CAN GND とは0.01uF/100V のコンデンサ
でカップリングされています。
*2) Pin Type I :Input, O :Output, I/O :Input/Output, S :Supply, N/A :Not 
Applicable

Accelerometer M-A552AC1x / AR1x
CAN / RS422インターフェイス

防⽔・防塵型3軸加速度センサー
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Accelerometer M-A552AC1x / AR1x
CAN / RS422 Interface

Dust and Water Proof Accelerometer

No Pin Name Type*2 Description

1 NC N/A Do Not Connect

2 VIN S Power Supply (9-32V)

3 GND S 0V

4 TD- O Transmit Data (-)

5 RD+ I Received Data (+)

6 TD+ O Transmit Data (+)

7 NC N/A Do Not Connect

8 RD- I Received Data (-)

Model number SACC-DSI-MS-8CON-M12-SCO SH
Manufacturer PHOENIX CONTACT

 CAN INTERFACE CONNECTOR SPECIFICATION (M-A552AC1)

No Pin Name Type*2 Description

1 CAN_SHLD N/A CAN Shield*1

2 CAN_V+ S Power supply(9-32V)

3 CAN_GND S Ground

4 CAN_H I/O CAN H bus line

5 CAN_L I/O CAN L bus line

Model number SACC-DSI-MS-5CON-M12-SCO
Manufacturer PHOENIX CONTACT

 RS422 INTERFACE CONNECTOR SPECIFICATION (M-A552AR1 )
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 MAXIMUM RECOMMENDED TOTAL LENGTH OF CABLE 
(

This graph defi nes the maximum 
practical length of cable wiring in a 
CAN network.
Communication may be unstable 
depending on system environment 
even if the system is satisfied.

Notice: This unit should be connected to a connector that satisfies at least the IP67 water and
dust proof specification.
(*1) CAN_SHLD is connected to the case.
(*2) Pin Type I :Input, O :Output, I/O :Input/Output, S :Supply, N/A :Not Applicable

Accelerometer M-A552AC1x / AR1x
CAN / RS422 Interface

Dust and Water Proof Accelerometer
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2 VIN S Power Supply (9-32V)
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7 NC N/A Do Not Connect
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 MAXIMUM RECOMMENDED TOTAL LENGTH OF CABLE 
(

This Graph defines the maximum 
practical length of cable wiring in a
CAN network.
Communication may be unstable 
depending on system environment
even if the system satisfies

Notice: This unit should be connected to a connector that satisfies at least the IP67 water and
dust proof specification.
(*1) CAN_SHLD is connected to the case.
(*2) Pin Type I :Input, O :Output, I/O :Input/Output, S :Supply, N/A :Not Applicable
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■ IMU APPLICATION EXAMPLES Precision
Agriculture

Application

M-G370

Stabilization

M-G365

Construction and Mining Machine Control

M-G552

Auto-Steering 
Guidance

Implement Articulation

Antenna Pointing

Optical Stabilization

Grading and 
Bulldozing

Excavator Bucket 
   Positioning
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最上階

地上階

橋梁モニタリング

構造ヘルスモニタリング(SHM)

建造物・ビル振動モニタリング・保全、地震・環境振動

環境振動計測

Application
 アプリケーション例 （加速度センサー）

トリパタイトダイアグラムによる振動解析

M-A352 M-A552

M-A352 M-A552

装置振動

建物床振動

建物基礎振動

最上階

地上階

橋梁モニタリング

構造ヘルスモニタリング(SHM)

建造物・ビル振動モニタリング・保全、地震・環境振動

環境振動計測

Application
 アプリケーション例 （加速度センサー）

トリパタイトダイアグラムによる振動解析

M-A352 M-A552

M-A352 M-A552

装置振動

建物床振動

建物基礎振動

■ ACCELEROMETER APPLICATION EXAMPLES
Structure Health Monitoring (SHM)

Application

Bridge Monitoring

Building and Earthquake Monitoring, Maintenance 

Multi-sensor Measurement System with CAN Interface

TOP Floor

Ground Floor

Vibration Analysis with Tripartite Chart

Equipment 
Vibration

Floor
Vibration

Building
Foundation
Vibration

M-A352 M-A552

M-A352 M-A552
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■ vEVALUATION KIT
This USB Evaluation Cable Interface Board enables a PC to control the Epson IMU and Accelerometer via USB interface 
when used with the USB Evaluation Cable and boards. The USB evaluation tools simplify the initial evaluation and rapid 
testing of the Epson IMU and Accelerometer products. The power is supplied from USB power.

Accessory: USB evaluation kit

● Block Diagram

● Evaluation Board Logger software for Windows
Downloadable on EPSON Website.

Usage USB Cable
Evaluation Cable Evaluation Board IMU / Accelerometer Products

Data logger on PC

USB Type-C M-G32EV041
IMU

M-G370
M-G365
M-G354PD
M-G364PDC0
M-G364PDCA

AccelerometerUSB Type-C M-G32EV041
+M-G32EV051

M-A352AD

Built in customer board ---
M-G32EV031

IMU

M-G370
M-G365
M-G354PD
M-G364PDC0
M-G364PDCA

M-G32EV051 Accelerometer M-A352AD

Evaluation Board
（M-G32EV041）

Evaluation Board
（M-G32EV051） USB Type-C

● Combination Table

用途 USBケーブル
評価ケーブル 評価ボード 商品 対象製品

PCによる
ロガーソフトウェア評価

USB Type-C M-G32EV041
IMU

M-G370
M-G365
M-G354PD
M-G364PDC0
M-G364PDCA

USB Micro-B M-V34EV031 M-V340PD
M-C30EV141 ---

加速度センサー
M-A351AU

USB Type-C M-G32EV041
+M-G32EV051 M-A352AD

組込評価 ---
M-G32EV031

IMU

M-G370
M-G365
M-G354PD
M-G364PDC0
M-G364PDCA

M-V34EV011 M-V340PD
M-G32EV051 加速度センサー M-A352AD

 評価キット

 IMU・加速度センサー 評価キット
本USB評価キットは、PCにUSB経由でIMU/加速度センサー製品を簡単に接続して評価できる評価キットです。
この評価キットを⽤いることにより、お持ちのPCで簡単に製品の初期評価ができ、テストデータの取得や可視化が
できるため、お客様の開発期間を大幅に短縮できます。電源はUSBから供給されるため外部電源は不要です。

 USB評価キット 接続例

 評価キット組み合わせ表

Windows対応ロガーソフトウェア
(エプソン Web siteでダウンロード可能)

VCC_3.3 V

GND

UART_TXD USB

IMU

UART_RXD

USB
評価ボード

Windows PC

Accessory: USB evaluation kit

USB Type-C

評価ボード
(M-G32EV041)

評価ボード
(M-V34E031)

評価ボード
(M-G32EV051)
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Evaluation Board 
（M-G32EV031）
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NORTH　AMERICA
Epson America, Inc.
https://epson.com/microdevices
214 Devcon Drive, San Jose, 
CA 95112, U.S.A.
TEL +1-800-228-3964, FAX +1-408-922-0238

EUROPE 
Epson Europe Electronics GmbH
https://www.epson-electronics.de/
Riesstrasse 15, 80992 Munich, Germany
TEL +49-89-14005-0, FAX +49-89-14005-110
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n （China） Co., Ltd.Epso

https://www.epson.com.cn/
4F,Tower 1 of China Central Place,81 Jianguo Street, 
Chaoyang District, Beijing 100025 China 
TEL +86-400-810-9972 X ext.2, 
Mail EPSON_MSM@ecc.epson.com.cn

TAIW
Epson T

AN
aiwan Technology & Trading Ltd.      

https://www.epson.com.tw/

11073,Taiwan （R.O.C.）     
TEL +886-2-8786-6688, Fax +886-2-8786-6600

PRODUCT WEBSITE
　For further information about our products. Please visit our Website.
　ENGLISH:　https://global.epson.com/products_and_drivers/sensing_system/
　JAPANESE:https://www.epson.jp/prod/sensing_system/

JAPAN and OTHER AREA
SEIKO EPSON CORPORATION
DEVICE SALES & MARKETING DEPT. 

Nakanoshima Daibiru 22F,
3-3-23 Nakanoshima, Kita-ku, Osaka-shi
Osaka 530-6122, Japan 
TEL：+81-6-7711-6770, FAX： +81-6-7711-6771

KOREA

SINGAPORE
Epson Singapore Pte. Ltd. 
https://www.epson.com.sg/
438B Alexandra Road, Block B Alexandra TechnoPark,
#04-01/04, Singapore 119968

                             15F., No.100, Songren Rd., Xinyi Dist., Taipei City 

TEL +65-6586-5500, FAX +65-6271-3182

 営業・技術サポート拠点
世界中のお客様のニーズを把握し迅速に対応するため、グローバルに拠点を展開し、お客様に密着した
サービスを提供しています。

日本
セイコーエプソン株式会社
MSM推進プロジェクト
〒399-0293
長野県諏訪郡富士見町富士見281
電話：0266-61-0614, FAX：0266-61-2051

〒191-8501
東京都日野市日野421-8
電話：042-510-5775, FAX：042-587-5116

〒530-6122 
大阪府大阪市北区中之島3-3-23 中之島ダイビル 22F
電話：06-7711-6770, FAX： 06-7711-6771

北米
Epson Electronics America, Inc.
http://www.eea.epson.com/
214 Devcon Drive, San Jose,
CA 95112, U.S.A.
TEL +1-800-228-3964, FAX +1-408-922-0238

欧州
Epson Europe Electronics GmbH
http://www.epson-electronics.de/
Riesstrasse 15, 80992 Munich, Germany
TEL +49-89-14005-0, FAX +49-89-14005-110

当社製品ウェブサイト
当社製品関して、さらに詳しい情報は下記ウェブサイトをご覧ください。
日本語： http://www.epson.jp/prod/sensing_system/
英語： http://global.epson.com/products_and_drivers/sensing_system/

 グローバルネットワーク
世界中のお客様のニーズを把握し迅速に対応するため、グローバルに拠点を展開し、お客様に密着した
サービスを提供しています。

中国
Epson (China) Co., Ltd.
http://www.epson.com.cn/
4F,Tower 1 of China Central Place,81 Jianguo
Street, Chaoyang District, Beijing 100025 China 
TEL +86-10-8522-1199, FAX +86-10-8522-1125

台湾
Epson Taiwan Technology & Trading Ltd. http://www.epson.com.ｔｗ/
15F, No.100 Songren Rd.,Sinyi Dist., Taipei City 110,Taiwan  TEL +886-2-8786-6688

韓国
Seiko Epson Corporation, Korea Office
http://www.epson-device.co.kr/
19F,(63Bldg.,Yoido-dong) 50, 63-ro,
Yeongdeungpo-gu, Seoul, 07345, Korea 
TEL +82-2-784-6027, Fax +82-2-767-3677

大
小

■Global Network
In order to understand the customer needs around the world and respond quickly, we are expanding our bases globally 
and providing services closely to customers.

29th Floor, JR Shinjuku Miraina Tower, 4-1-6 Shinjuku, 
Shinjuku-ku, Tokyo, 160-8801, Japan
TEL︓+81-3-6682-4322, FAX︓+81-3-6682-5016

Epson Korea Co., Ltd. 
https://www.epson.co.kr/
10F Posco Tower Yeoksam, Teheranro 134�
Gangnam-gu, Seoul, 06235 KOREA
TEL�+82-2-558-4270,　FAX +82-2-3420-6699
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