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1. IMU{E k=S

1.1 INEE, B8fi: 6
o acc_x: XiHIMERE (1G = 9.8m/s?)

 acc_y: YiIMERE
e acc_z: ZiNmEE
o acc_norm: IiEEXEIRE

1.2 FEIEE, B3 deg/s
o gyr_x: GeXiMAERER (1rad/s = 57.3deg/s)
o gyr_y: GEYHHARIERE
* gyrz RZARMIER

1.3 .8E, Bfi: °C

o temperature: IZFEREREE

2. 88

2.1 BXRIFS, BAfi: deg
o roll: #ERA
o pitch: {fHIIE
o imu_yaw: IMU fit[al£8 (-180~180, i¥RIET/91E)

* ins_yaw: INS (B&SHn)RnmAs (0~360, IRET$t/91E)

2.2 U5TEL, BBfI: &
o quat_w: fUTTHWHE
o quat_x: [UJTEXS =
o quat_y: (UTTEY D E

e quat_z: [UTTHZOE

3. ihENE RS

3.1 %5, B uT
o mag_x: X3MIFEE

e mag_y: YiifEIARE
o mag_z: ZiHREIHIEE
» mag_norm: #inKEIRE
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3.2 Bf&8it, BfI: m/s
o od_vel: BIEIHEREEE

3.35%, Bfi: Pa

o pressure: KSES]

4. ARARIEEN

4.1 Y5/ H/ T, BAL m
* surge: ANFZ (RI/fF)
 sway: BRI (Z/A)

* heave: EEU# (L/T)

4.2 YNH/HEH/ TSR, B

o sway_frq: IESHIER
o surge_frq: YHHER

o heave_frq: FHTSRER

5. &

Hz

5.1 IIEE(ENV), EAfi: m/s?

» acc_e: ESIMEERANNEE

e acc_n: ESFMEGEILAINEE

e acc_u: EStMERKXEINEE
525E, Bfi: m

e ins_msl: INSSEEESE
5.3{UE, EAfi: deg

e ins_lat: INSEEEE ()

e ins_lon: INSEE (E)

5.4 EE(ENU), EB{i7: m/s
e ins_vel_e: INSZREIEE
e ins_vel_n: INStEIEE

e ins_vel_u: INSKEIEE
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6. BJIE

6.1 Z&AYE), Bfi: s
o sys_time: RZATIE (ESEIASRIORSERUTCRYE)

7. {8

7.1 ABE, B deg
e incli_x; LeXim{iMA

e incli_y: £EYitlifa
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	信号说明
	IMU传感器
	加速度，单位：G
	角速率，单位：deg/s
	温度，单位：°C

	姿态
	欧拉角，单位：deg
	四元数，单位：无

	辅助传感器
	磁场，单位：uT
	里程计，单位：m/s
	气压，单位：Pa

	船舶运动
	纵荡/横荡/升沉，单位：m
	纵荡/横荡/升沉频率，单位：Hz

	导航
	加速度(ENU)，单位：m/s²
	高度，单位：m
	位置，单位：deg
	速度(ENU)，单位：m/s

	时间
	系统时间，单位：s

	倾角
	角度，单位：deg



