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一、 惯性导航模块功能介绍：  

 

惯性导航模块功能介绍： 

 惯性定位和导航功能： 

可输出惯性经伟度定位数据，在无 GPS 信号时也有车辆位置

信息输出，如：室内停车场可定位找车，与地图和导航引擎配合，

可实现惯性导航；与高精度定位基站服务结合能实现亚米级惯性

定位。 

 车辆行驶姿态数据输出： 

能以数据的方式记录车辆“左转右转、上坡下坡、左右颠簸”，

以及车辆“倾斜、碰撞、甚至倾覆”等危险事故发生。  

 司机危险驾驶行为数据输出： 

以数据的方式记录和判断司机是否有“急加速、急减速、急

转弯、危险变道、颠簸道路快速行驶、碰撞翻车”等危险驾驶行

为。 
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二、 惯性导航模块硬件组成部分 

 

  CE118M16 主要硬件组成 

 

 

 MCU 运算处理芯片 

 六轴陀螺仪 (博世 Bosch) 

 北斗+GPS双模定位芯片 
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三、惯性导航模块目标市场和应用： 

1、汽车大数据、车联网、保险 UBI 

 将无序的人车交互数据，变成有序的结构性数据，建立有可靠数 

 据基础的数据模型，市场应用前景想象空间巨大。 

2、租车公司、网约车公司、共享汽车市场 

网约车公司可以做到国家要求的“管人、管车相统一”；  

租车公司、共享汽车公司可全面掌控租车驾驶人和汽车状况；  

租车公司可远程盘点车辆，实时监控租车者的恶意驾驶行为。 

3、机器人、智能装备、智能玩具 

服务机器人、陪伴机器人，机械臂、智能机器设备； 

智能动物玩具、智能车辆玩具、玩具机器人等。 

4、公交、商用车、货运车市场 

建立驾驶行为评价体系，监控司机恶意驾驶、不维修等； 

无 GPS 信号也有位置和轨迹，可精细化管理行驶里程和油耗；  

远程实时监控，即时报警“车辆倾覆”等严重交通事故。 

5、私家车的管理与服务  

惯性导航解决了 GPS 北斗信号缺失和漂移问题，车辆定位更精准； 

车辆行驶导航中有危险驾驶行为语音提醒；  

地下停车场寻车服务，无卫星定位信息也能寻找到车。 

6、前装汽车厂    

惯性导航已是前装汽车厂的刚需； 

汽车数据采集已成为汽车厂未来重点发展方向。 
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四﹑惯性导航模块产品特点： 

 GNSS/INS 组合导航定位技术 

 GNSS 定位技术：BDS/GPS 系统联合定位 

 低功耗设计技术 

 高灵敏度设计 

 支持 AGNSS,快速定位 

 16mm×12.2mm 的 SMD 表面封装尺寸 

 外部 DC/DC 提供内核电源 

 工业级标准 

 符合 RoHS,CE,FCC 标准 

 使用校正： 

1、如果水平安装使用，因为产品出厂前已做校正处理，所以，不

需要做任何校正，更不需要做“高速 8 字绕行”和“急加速、急

减速”等剧烈校正行为。 

   2、如果是有倾斜角度安装使用，可将贴装有 CE118M16 模块的整 

   机产品安装固定在车辆上，在基本水平的路面上停放，通过软件 

   指令进行校正。 
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五、惯性导航模块的指标参数： 

◆ 电源： 

 电压：2.6V-3.45V 

 Backup voltage:1.6V-3.45V 

 电流：80mA， 

◆ 射频输入： 

 频率：BDS B1,GPS L1 

 输入阻抗：50 欧姆 

 天线增益：15～30dB 

◆ 物理特性： 

 模块尺寸：16mm X 12mm X 2.6mm 

 工作温度：-30°C +80°C  

 存储温度：-40°C +90°C 

◆ 输入/输出数据接口: 

 数据输出频率：1个 UART，LVTTL 电平，3Hz 波特率 9600 

◆ 天线检测： 

 GPS 北斗频率：L1: 1575.42 MHz, B1:1561.098 MHz 

 GPS 冷启动：≤30 秒 

 GPS 热启动：≤1 秒 

 重捕获：≤1 秒 

 定位精度：2.5 米 

 测速精度：GPS+BDS 双模：0.1m/s 

http://www.so.com/link?m=aH4OEQoHgFLCWJJPtdfCmm3U1aJPrBTvDYvUTfBhTO5ilkY2%2BAE3Up0M170Y%2FfbxwhBjn5p43XntQ5VPshpRdABpNmzMMgNlVxCcpjMvfajFxQ2%2BvghhKp1Oauob%2BXD5t0uR0GowgLixlEDfM5SV2b4ehj5AFINtKkKoVl3%2FIPjfDB8Cd


 
                                                                                

8 

 

 跟踪灵敏度：BDS=-160dBm  GPS=-162dBm  

 捕获灵敏度：BDS=-145dBm  GPS=-147dBm 

  PPS：支持 

 导航数据格式：NEMA 0183 

 

惯导模块定位精度 

◆ 角度误差： 

水平直线行驶1km，平均角度偏差不超过2 度；  

斜坡及颠簸路段直线行驶1km，平均角度偏差不超过3 度；  

半径50m 以内的环岛，行驶一圈的平均角度偏差不超过5 度；  

半径50m 以上的环岛，行驶一圈的平均角度偏差不超过6 度；  

连续 4 次 90 度左转或连续 4 次 90 度右转，平均角度偏差不超

过 9 度。 

◆ 行驶距离误差： 

校准后车速因子平均误差不超过 3‰ 

◆惯性导航耐长久测试大于 1 小时 

与地图有匹配的惯性导航产品,在没有 GPS 信号情况下，在道路上

任意跑车，惯性导航的定位与实际车辆在地图显示位置保持一至，

持续时间大于 1小时。 
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六、惯性导航模块安装说明： 

 模块需要在上电前固定在车辆上，为保障使用效果，上电过程中

禁止挪动模块。 

 产品设计和安装时，如果仅应用惯性导航功能，CE118M16 模块可

在任何位置安装使用，航向角、俯仰角、横滚角安装上无特殊要

求；如果应用车辆姿态和驾驶行为分析功能，模块航向角要注意

与车辆行驶方向保持一致（如安装示意图 1 示），俯仰角和横滚

角可在正负 90 度以内安装使用（如安装示意图 2 示）。 

 使用限制：本产品（ 加速度小于 2g）需要刚体连接。 
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安装示意图 1 

 

安装示意图 2 
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七、惯性导航模块管脚定义 

 

Pin NO. Pin Name I/O Description Remark 

1 RESET I Reserved The reset provided is for resetting the system. 

2 NC    

3 TIMEPULSE O 
Timepulse 

Signal 

Configurable Timepulse signal (one pulse per 

second by default). Leave open  if not used. 

4 WHEELTICK I  Speed Signal Speed and speed pulse Signal IN 

5 USB_DM I/O  
USB I/O line. USB bidirectional 

communication pin.Leave open if unused. 6 USB_DP I/O  

7 VDD-USB POWER Supply Voltage 
USB voltage supply. To use the USB 

interface,connect this pin to 3.0-3.6V. 

8 RESET I Reserved The reset provided is for resetting the system. 

9 VCC-RF POWER 
Output voltage 

RF section 

can also be used to power an external active 

antenna. 

10 GND VSS Ground Assure a good GND connection to GPS Antenna. 

11 GPS_ANT I 
Backup voltage 

upply 

The connection to the antenna must be 

routed on the PCB. Use a controlled 

impedance of 50Ω to connect RF_IN to the 

antenna or the antenna connector. 

12 GND VSS Ground Assure a good GND connection to GPS Antenna. 

13 GND VSS Ground 
Assure a good  GND connection to all GND pins 

of the module, preferably with a large ground  
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plane. 

14 LNA_EN I  High gain low noise amplifier LNA 

15 NC    

16 GPS-RX I  Serial port GNSS receive: data 

17 GPS-TX O  Serial port GNSS send: data 

18 SDA I/O  I2C Data 

19 SCL I  I2C Clock 

20 TX O  UARTO serial data output. 

21 RX I  UARTO serial data input. 

22 GPS-VBACK POWER  Backup voltage supply.connect to VCC 

23 VCC POWER Supply Voltage 
Main voltage supply:DC2.6V-3.3V, Max allowed 

ripple on VCC=50 mVpp. 

24 GND VSS Ground 
Assure a good GND connection to all GND pins of 

the module, preferably with a large ground plane. 
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八、惯性导航模快电器特性 
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九、惯性导航模块推荐应用电路 
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十、惯性导航模块设计注意事项 

为了能够让惯性导航模块中定位效果快速搜星，PCB 的布局至关

重要。 模块 RF 脚的微带线至天线的连接点或者天线座必须尽可能短。

尽量在 2.5cm 以内，微带线中需要预留 T 型电路，预备用于阻抗及劣

波匹配调试，微带线周围用完整 GND 包裹，为了减少信号反射，应避

免尖角 90 度的布线，直线和圆形布线是最理想方式，45度的布线优

先于 90 度布线。微带线部分 PCB 底层需要铺完整的铜，不可以走其

它线路。 微带线需要做 50Ω 阻抗，避免太近的走其它线路，防止干

扰进入非常敏感的 RF 部分。 
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十一、惯性导航模块和焊盘尺寸 
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十二、惯性导航模块贴片注意事项 

在回流焊过程中的其他注意事项警示： 

1.惯性导航模块 STM 前必须经过回流焊工艺预焙。 

2.锡膏的使用应遵循“先入先出”的原则。打开焊膏需要被监控和记 

  录及时。 

3.温度和湿度必须在 SMT 生产线和存储匙域进行控制，建议 23°C的 

  温度， 60 ± 5 ％RH 的湿度。 

4.当执行锡膏印刷，请注意如果焊膏的量是过量的还是不足的，因为 

  这两个条件可能导致引脚锡膏不足，出现模块引脚虚焊等缺陷。 

5.前 PCBA 正在经历回流焊过程中，运营商应该通过视力检查，看是 

  否有位置偏移的模块。   

7.回流温度及其分布数据，必须 SMT 工艺之前进行测量和匹配 IPQC 

  设置的级别和指引。  

8.如果 SMT 保护线运行的双面过 PCBA，请在第二遍中处理惯性导航 

  模块，避免惯性导航模块的重复回流风险。  
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十三、惯性导航模块数据协议 

10.1、输入车辆速度协议 

速度值通过串口传给惯性导航系统，数据格式： 

$GPOBD,00009100, 009.28，1 \r\n 

 

说明： 

协议名称：$GPOBD 。 

   时间片：00000100，100ms累加1 次；下一次为00000200， 

           时间片累积到99999900时从头开始。 

 车辆速度：009.28对应是9.28Km/小时，精确到小数二位。 

 倒车信号：0为前行，1为倒车。 

    \r\n ：回车换行。 

   波特率：9600。 

 传送速率：OBD CAN BUS 中 

           CAN线按10Hz频率输出，即1秒传10次速度数据； 

           K线按3Hz频率输出，因K线通讯1秒钟实际查询车速3次，   

           可将3Hz信号模拟到10Hz输出。 
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10.2．惯性导航模块系统输出数据 

 

1、协议说明 

$GYRO，总时间片,经度，纬度，高度，OBD速度，GPS速度，水平角度，

俯仰角度,滚动角度，X轴加速度，Y轴加速度，Z轴加速度，卫星数，

年月日时分秒，X轴角加速度，Y轴角加速度，Z轴角加速度，存储标

志*校验码\r\n 

 

$GYRO语句固定头名称。 

总时间片：启动后时间标识作用。 

经度（纬度）：输出的是度分格式，小数位5位。 

高度：单位是米，和GPGGA语句中高度一致。 

OBD速度：实际车速，单位是公里/小时，精确到小数二位。 

GPS速度：当前GPS速度，单位是公里/小时，精确到小数二位。 

水平角度：0-360度，精确到0.1度，正北为为0度。 

俯仰角度：900到-900数值，实际角度使用要除10。 

滚动角度：1800到-1800数值，实际角度使用要除10。 

卫星数：当前收到卫星个数。 
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年月日时分秒：当前时间，年份去掉了20数字。 

X轴角加速度：三维空间中X轴角速度的大小和方向对时间变化率的物 

            理量，单位是“弧度/秒平方”          

Y轴角加速度：三维空间中Y轴角速度的大小和方向对时间变化率的物 

            理量，单位是“弧度/秒平方” 

Z轴角加速度：三维空间中Z轴角速度的大小和方向对时间变化率的物 

            理量，单位是“弧度/秒平方” 

存储标志：惯性导航数据存盘标识，N为不存盘，Y为存盘。 

校验码：\r\n。 

波特率：9600。 

传送速率：3Hz。 
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十四、惯性导航模块经纬度转换 
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十五、惯性导航模块包装说明 
1. 编带包装 每卷1000PCS, 

 

2.托盘包装  每托盘是100PCS, 

 


