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注意：需要先将 NAV619 的输出配置成 0x166 的数据流。 
具体操作查看 NAV619 产品手册 6.2 节。 

 

默认输出 0x166 数据流，可以先配置后再保存参数。 
具体操作查看 NAV619 产品手册 6.7 节。 

 

1. 安装 ROS serial 

安装 ROS serial 软件包，本例程依赖 ROS 提供的 serial 包实现串口通信。 

首先执行如下命令，下载安装 serial 软件包： 

sudo apt-get install ros-melodic-serial 

然后输入 roscd serial 命令，进入 serial 下载位置，如果安装成功，就会出现如

下信息： 

/opt/ros/melodic/share/serial 

2. 编译代码 

cd nav619_ros1/ 

catkin_make 
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编译完成 

3. 将 IMU通过 USB接入系统 

查看是否接入： 

lsusb 

 

查看 USB 端口号： 

ls /dev/ttyU* 

 

配置打开 USB 转串口权限： 

sudo chmod 777 /dev/ttyUSB0 
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4. 查看 NAV619 数据 

1、打开另⼀个终端，执⾏roscore 开启 ROS  

roscore  

回到 serial_imu_ws⽂件夹下 执⾏ 

source devel/setup.bash  

执⾏启动 rosrun 

rosrun forsense_ins forsense_ins

 

2、打开新窗⼝ 

source devel/setup.bash 

rostopic list 

 

输⼊命令查看 IMU数据 

rostopic echo /nav619Data 
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5. 更新记录 

版本 日期 状态/注释 

版本 1.0 2023.09.20 首次发行 
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