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NAV680-SA_Datasheet_产品手册

（防水版）

1. 产品简介

1.1 产品清单

在您打开包装箱时，请确认包装箱中产品：

名称 数量 示意图

①NAV680-SA 组合导航系统 1

②卫星天线 2

③天线线缆

主天线型号:TNC 公头转 TNC 公头

副天线型号:TNC 公头转 TNC 公头

2

④天线吸盘 2

⑤天线柱 2

⑥集线束

(含 3个 RS232、2个 CAN、

1 个 PPS、1 个电源接口(9-24V).

1

图 1 产品实物图

若有缺失，请及时与销售人员联系
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1.2 产品概述

针对航海场景做了定制开发，可以同时输出基于真北的艏向和航向，同时输出高精度

的姿态角 NAV680-SA 集成和芯星通全系统全频点高精度定位定向模块 UM982,集成原极

自研的高精度 IMU，内置原极多模型智能位置融合算法。

1.3 技术指标

表 1

姿态精度 Roll/Pitch :<0.2° rms

艏向精度:<0.3° rms

更新率 100Hz

GNSS 指标 定位精度(RMS) 单点：

水平 1.5m/高程 2.5m

双天线定向精度(RMS) 0.1°/1m 基线

接口 1×RS422

2×GNSS 天线接口

1×电源接口
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2. 硬件组成

2.1 机械尺寸

图 2 机械尺寸 (单位：mm)
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2.2 接口说明

NAV680-SA 包含 COM 总线接口，引出电源线和信号线，PRI 主天线和 SEC 副天线。
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2.3 数据线接口定义

图 2 数据线接口定义图

对应引脚定义如下

表 2

PIN 序 定义 端口

1 RS422_TX+ M12 公头,Pin1

2 VIN DC 母座

3 RS422_TX- M12 公头,Pin2

4 GND DC 母座

5 RS422_RX- M12 公头,Pin3

6 GND 空

7 RS422_RX+ M12 公头,Pin4

8 PGND M12 公头,线缆屏蔽层

9 PPS 空
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2.4 电气物理特性

表 3

参数 符号 最小值 典型值 最大值 单位

电源输入 VIN 9 12 32 V

电源地 GND

功耗 P 1.8 W

使用温度 T -40 \ 85 ℃

存储温度 T -40 \ 95 ℃

湿度 95%非凝露

尺寸 116*85.9*28mm

重量 263g
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3. 硬件接线方式

3.1 硬件接线方式

3.2 天线

NAV680-SA 引出 PRI 和 SEC 主副天线接口，不接天线，使用万用表测试，即空载时

提供电压为 DC4.8～5.4V；模块射频口接天线时，常温下，工作电流为 30～100mA 时

测试，能对外提供 DC4.6V±0.2V 的天线馈电。NAV680-SA 采用有源天线时注意与天

线间的 50 欧姆阻抗匹配。
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4. 使用范例

4.1 设备安装

1、安装要求

1）双天线安装，需要您安装两个天线（主，副天线）在船上并连接罗经，并按以

下要求安装：

卫星天线对空且载体对天线无遮挡，双天线形成的射线应与船身尽量保持平行。

主天线连接 PRI 接口，用于定位，装与船尾，

副天线连接 SEC 接口，用于定向，装与船尾，

两天线间距离，即基线长度需大于 0.5m，

双天线高度尽量保持一致，安装示意图如下图所示。
2）远离干扰源如电器器件或系统等的能产生电磁干扰信号的位置；

3）GNSS 天线拧到强磁吸盘上并尽量固定摆放在测试载体的中心位置，尽可能的将

其安置于船体的最高处以保证能够接收到良好的 GNSS 信号；

4）为获取最佳性能，应尽量减小 GNSS 主天线与设备主机之间的距离，尤其是水

平距离。

5）应牢靠固定在刚性平面上，避免安装在震动大的位置。

6）X轴安装朝向应与船头方向保持下图所述关系。

双天线安装示意图
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正确安装示意图如下

X 轴朝向船头

图 3 正确安装示意图

以下安装方式均是错误安装。
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4.2 参数配置

4.2.1 配置主天线杆臂

例如配置杆臂向量为 X=0.5m,Y=-0.6m,Z=-1.0m

指令 ：AT+CLUB_VECTOR=0.5,-0.6,-1.0\r\n

应答 ：GPS_POS_X=0.5,GPS_POS_Y=-0.6,GPS_POS_Z=-1.0/r/n

说明：杆臂向量为 RTK 主天线相位中心相对 IMU 相位中心的三维矢量（X,Y,Z），单位

为米。其中，

沿整机坐标系 X/Y/Z 轴方向，测量天线中心到设备中心的距离，得到 X1 Offset/Y1

Offset/Z1 Offset 三个值，注意正负。

在前右下船体坐标系下

若 RTK 主天线在 IMU 的前方，则为正数，否则为负数；

若 RTK 主天线在 IMU 的右方，则为正数，否则为负数；

若 RTK 主天线在 IMU 的上方，则为负数，否则为正数（一般天线都在设备上方）。

坐标系示意图如下图所示：（标贴需朝上，IMU 如果未按照下图方式安装，需配置

8.2.2 章节配置安装朝向）

图 5 天线杆臂示意图



卫星罗经 NAV680-SA 产品手册

11 / 23

4.2.2 配置输出 NMEA 格式数据流

若配置 NEMA 语句输出，则 7.2 组合导航数据流不输出

如需切换为 7.2 组合导航数据流输出，需先按 8.1.11 指令停止当前数据流输出

配置指令如下
GPGGA

例：以 5Hz 频率输出 GPGGA 语句： AT+GPGGA=5\r\n

应答：OK\r\n

GPRMC

例：以 1Hz 频率输出 GPRMC 语句： AT+GPRMC=1\r\n

应答：OK\r\n

GPHDT（航向信息）

例：以 1Hz 频率输出 GPHDT 语句： AT+GPHDT=1\r\n

应答：OK\r\n

GPVTG（速度信息）

例：以 1Hz 频率输出 GPVTG 语句： AT+GPVTG=1\r\n

应答：OK\r\n

GPZDA（UTC 时间及日期）

例：以 1Hz 频率输出 GPZDA 语句： AT+GPZDA=1\r\n

应答：OK\r\n

GPATT（自定义报文）

例：以 1Hz 频率输出 GPATT 语句： AT+GPATT=1\r\n

应答：OK\r\n

若配置停止输出

指令 ：AT+SETNO\r\n

应答 ：OK\r\n

4.2.3 配置当前数据流停止输出

指令 ：AT+SETNO\r\n

应答 ：OK\r\n

4.2.4 配置波特率

仅支持配置波特率为 115200 或 230400，默认波特率为 115200

若配置 IMU 串口波特率为 230400，则配置指令为：

指令 ：AT+BAUD=230400\r\n

应答 ：BAUD=230400\r\n

注意：配置指令且保存后需断电重启生效

4.2.5 打印所有配置信息

若查询所有配置过的信息，则配置指令为：

AT+CONFIG\r\n
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4.2.6 配置安装旋转角

目前仅支持如下旋转角度

x 轴旋转 180 度

z 轴旋转 90 180 270

配置指令如下

若 安装旋转 角度为 X轴旋转 180 度，则配置指令为：

指令 ：AT+INSTALL_ANGLE=180,0,0\r\n

应答 ：INST_ANGLE_X=180.000,INST_ANGLE_Y=0.000,INST_ANGLE_Z=0.000

若 安装旋转 角度为 Z轴旋转 180 度，则配置指令为：

指令 ：AT+INSTALL_ANGLE=0,0,180\r\n

应答 ：INST_ANGLE_X=0.000,INST_ANGLE_Y=0.000,INST_ANGLE_Z=180.000

4.2.7 配置组合导航输出的位置、速度投影点

若需配置输出组合导航设定的投影点结果，则配置指令为：

指令 ：AT+PROJ_VECTOR=1.0,2.0,3.0\r\n

应答 ：PROJ_VECTOR_X=1.0, PROJ_VECTOR_Y=2.0, PROJ_VECTOR_Z=3.0/r/n

说明 ：组合导航输出默认为天线相位中心坐标，若需输出其他位置坐标，则需配置

IMU 相位中心相对此投影点位置的杆臂向量，配置方法同 8.1.1 杆臂配置

4.2.8 查询版本号

AT+VERSION\r\n

4.3 保存参数

所有配置指令配置完成后，需发送保存参数指令“AT+SAVE\r\n"
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5. 坐标系定义
图 7 坐标系示意图

本产品坐标系使用 前-右-下（FRD）坐标系，欧拉角范围如下：

绕 Z 轴方向旋转： 航向角 Yaw 范围： 0° ～360°；

绕 X 轴方向旋转： 横滚角 Roll 范围： -180°～180°；

绕 Y 轴方向旋转： 俯仰角 Pitch 范围： -90°～90°。
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6. 组合导航输出协议

6.1 nmea 协议

• 支持按 nmea 格式输出组合后数据，

• 与二进制数据流无法同时输出，输出 nmea 数据流则不能输出二进制数据流，切

换数据流前需先按 7.2.2 指令停止当前数据流输出。

• 目前支持以下语句。配置方式间 7.3 章节

GPGGA

GPRMC

GPHDT （航向信息）

GPVTG （速度信息）

GPZDA （UTC 时间及日期）

GPATT （原极自定义报文）

GPATT 格式如下表
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7. 固件升级

7.1 通过上位机

7.1.1 串口直连

使用原极 IMU 测试上位机——选择固件升级——打开固件——点击自动升级。
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7.2 串口推送

升级总共分为以下几个步骤：

第一步：发送升级指令

发送升级指令，告诉模块做好升级准备，命令发送完成后，设备会 在 flash 某个区

域记录下升级标志位， 然后进行软重启， 此时 IMU 模块将进入

BOOTLOADER 中。

第二步：发送 HC32MCU_FORSENSE 字符串

IMU 模块进入 bootloader 中后，IMU 模块会主动发送 HC32_UPLOADER 字符串， 在

此期间，上位机需要发送 HC32MCU_FORSENSE 字符串，IMU 模块一旦收到此 字符串，

将不会跳转进 APP，将留在 bootload r 中处于程序待升级状态， 同时也会停止主动

发送任何消息

第三步：发送同步指令

IMU 模块在 bootloader 中处于待升级状态时，不会主动发送信息，只会被动的响 应

上位机的指令。此时上位机发送命令 Send_CMD_LONG(0X21,0,0,0,0,0,0)后，等 待

IMU 模块的响应 。 IMU 收到此命令后，立即回复 Send CMD ACK (0x64,0x10,0)

数据 。上位机一旦判断接收到此数据，就表示完成了同步。

第四步：发送擦除命令

上位机发送擦除命令 Send_CMD_LONG(0x23,0,0,0,0,0,0)，指令发送后，IMU 模块 会

将 APP 区域的内容全部擦除干净，并将最终的执行结果告诉上位机 。上位机 会根据

执行结果是否要再次发送擦除命令。一旦擦除成功，IMU 模块的 APP 将无 法还原。

另外上位机必须等到 IMU 擦除成功的响应后，才能进行下一步，否则有可能造成后续

的升级失败。
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第五步： 发送升级数据包

擦除成功后 ， 将进入最重要的发送固件数据环节 ， 发送数据使用函

Send_Upload_Data 进行发送 。上位机将升级固件进行分包，每包固定大小 64 字

节，最后一包不足 64 字节的按照实际字节数进行发送 。每一帧数据包含有效数 据

长度与此包在整个固件中的偏移地址。上位机每发送一帧数据，必须等待 IMU 模块

的响应，判断 IMU 成功获取到此帧数据后，再发送下一帧 。IMU 模块成功收 到上

位机的数据包后，会发送响应数据，并根据偏移地址写入指定的 flash 地址。

如果写入 flash 失败，发送失败命令，写入成功则不发。
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第六步：获取 CRC 校验码

一般情况下升级固件的命令规则为 imu614e-b#CRC1373387121.firmware ， CRC 字

符串后面紧跟着的是已经计算好的 CRC 校验值 。升级文件发送完成后，上位 机需

要发送校验指令， 以判断 IMU 模块收到的升级文件是否有误 。上位机发送

Send_CMD_LONG(0x29,0,0,0,0,0,0)命令后，获取 IMU 模块自身计算的 CRC 校验码，

如果上位机判断 CRC 校验值有误，应该从第四步擦除命令开始进行重新升级。

第七步：发送重启命令

升在上位机判断 crc 校验值正确后，发送重启命令，升级成功

固件升级完毕，断电重启后可以通过读取版本号判断是否升级成功。
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函数定义：

1.Send_CMD_LONG 函数定义如下：

2.Send_CMD_ACK 函数定义如下：
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Send_Upload_Data 函数定义如下：
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4. CRC32 校验函数如下：
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8.附件

标配件：

NAV680-SA 主机

NAV680-SA 集线束

主天线（定位天线） 副天线（定向天线）

防盐雾天线馈线(20m)
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9. 更新记录

最新手册版本的地址：NAV680-SA_Datasheet_产品手册 （防水版）

版本 日期 状态/注释

版本 1.0 2024.01.09 首次发行

https://xvb5yklhnf.feishu.cn/wiki/EsVYwY3ZfikBz1k01VWclhIunie
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