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六轴 IMU
DFIMU610A系列

介绍 Description
DFIMU610A 系列六轴 IMU 由三轴陀螺仪和三轴加速度计组成，尺寸小、重量轻，功耗低，稳

定性强，是一款高性价比的姿态传感器。

DFIMU610A 系列可广泛应用于智能物流、机器人、AGV、车辆导航、姿态系统等需要定向和

测量的领域。

产品特点：

 体积小，重量轻

 高精度，功耗低

 高性能，高灵敏性

参数 Parameters

对外接口

校准流程

校准前提：

 测试 IMU 精度达不到要求；

一、陀螺仪校准步骤

校准传感器过程要求：传感器采点过程保证静止状态。

1. 点击“数据采集->陀螺仪校准”进行陀螺仪校准。

2. 陀螺仪校准方法：

Parameters Technical Data

姿态航向参数
航向精度（相对） ≤ 0.5°（RMS）
分辨率 0.01°
重复性 0.1°

姿态倾斜参数

俯仰精度 0.1°
俯仰倾斜范围 ± 85°
横滚精度 0.1°
横滚倾斜范围 ±180°
分辨率 0.01°

校准
硬铁校准 无

软铁校准 无

输入电压 5V 启动时间 <70ms
硬件接口 TTL 可定制 通信速率 115200bps 可定制

输出速率 100Hz 可定制

尺寸 17×40x5mm可定制 重量 7g
工作温度 -40℃～+85℃ 最佳性能温度 -10℃～+65℃
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“gyroGetData”:传感器静止放置等待进度为 100%，数据采集成功。

采集数据成功后会计算补偿参数进行陀螺仪补偿。

二、加速度计校准步骤

校准传感器过程要求：校准采点过程 6面垂直朝下，误差小于 3°。

1. 点击“数据采集->加速度校准”进行加速度校准。

2. 加速度计校准方法：

“accUP”:传感器正面朝上水平放置等待进度为 100%，第一面数据采集成功。

“accLeft”:传感器正面朝左水平放置等待进度为 100%，第二面数据采集成功。

“accHead”：传感器正面朝上前水平放置等待进度为 100%，第三面数据采集成功。

“accRight”：传感器正面朝右水平放置等待进度为 100%，第四面数据采集成功。

“accBack”：传感器正面朝后水平放置等待进度为 100%，第五面数据采集成功。

“accDown”：传感器正面朝下水平放置等待进度为 100%，第六面数据采集成功。

采集数据成功后会计算补偿参数进行加速度补偿。

上位机功能操作流程

1. 打开上位机，点击“串口检测->打开串口”，实现串口通信功能；

2. 上位机串口连接成功后，会显示 Roll，Pitch，Yaw，加速度计 X,Y,Z;磁力计 X,Y,Z;陀螺仪 X,Y,Z
的值；

3. TAP选项卡中有“姿态解算&数据显示&数据采集”不同的功能界面可以依次点击：

姿态解算：3D动态显示；

数据显示：姿态的 roll，pitch，yaw的波形图显示；

数据采集：姿态的校准功能；

通讯协议

DFIMU610A六轴 IMU 通过硬件接口进行软件协议通讯和数据交换。传感器以数据帧的形
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式进行通讯，每次接收和发送一帧数据，其数据帧的格式如： 55 AA 02 00 。

55 AA ：数据帧的帧头保持不变。

02 ：信息包类型的鉴别，根据每种不同的信号类型而所有不同，

00 ：在消息数据分区中的字节数目。

输出数据如： AA AA 02 0e,该数据帧中

AA为帧头；02 代表数据类型，（02表示加速度数据）：0e为数据字节长度。

命令 Kang数据转换：

例子：横滚角 ROLL转换：

Float Roll;
int16_t roll；
roll = (unsigned char)（buf[0]）*256+(unsigned char)（buf[1]）;//buf是存放数据的数组

Roll=(float)roll/100;

校准部分

姿态传感器输出数据

帧头 0xAA 0xAA
ID: 0x08

输出数据： 0x12 数据长度与校验之间的字节长度

数据 类型 字节位置 描述

横滚角 Kang 0~1 横滚角（扩大 100倍）

俯仰角 Kang 2~3 俯仰角（扩大 100倍）

航向角 Kang 4~5 航向角（扩大 10倍）

加速度计 X轴数据 整型 6~7 X轴数据（1/9.806 g）（扩大 100倍）

加速度计 Y轴数据 整型 8~9 Y轴数据（1/9.806 g）（扩大 100倍）

加速度计 Z数据 整型 10~11 Z轴数据（1/9.806 g）（扩大 100倍）

陀螺仪 X轴数据 整型 12~13 X轴数据（deg）（扩大 100倍）

陀螺仪 Y轴数据 整型 14~15 Y轴数据（deg）（扩大 100倍）

陀螺仪 Z轴数据 整型 16~17 Z轴数据（deg）（扩大 100倍）

校验 Uint8 18 校验和（帧头+数据累加后低 8位）

陀螺仪校准（上位机->传感器模块）

帧头 0x55 0xAA 2字节开始帧头

ID: 0x01 ID代表当前协议功能的区分，上位机发送

0x01，则姿态模块回复 0x81
数据长度： 0x00 数据长度与校验之间的字节长度

数据 类型 字节位置 描述

校验 Uint8 0 校验和（帧头+数据累加后低 8位）

陀螺仪校准（传感器模块->上位机）

帧头 0xAA 0xAA
ID: 0x01

数据长度： 0x08
数据 类型 字节位置 描述

陀螺仪校准状态 Uint8 0 1：采集数据中；2：采集完成

陀螺仪校准采集数据 Uint8 1 0~100，100代表采集校准完成
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初始角度标定(水平置零)

百分比

X轴校准偏差 整型 2~3 数据进行了扩大 10000倍上传

Y轴校准偏差 整型 4~5 数据进行了扩大 10000倍上传

Z轴校准偏差 整型 6~7 数据进行了扩大 10000倍上传

校验 Uint8 8 校验和（帧头+数据累加后低 8位）

加速度校准（上位机->传感器模块）

帧头 0x55 0xAA
ID: 0x02

数据长度： 0x00
数据 类型 字节位置 描述

校验 Uint8 0 校验和（帧头+数据累加后低 8位）

加速度校准（传感器模块->上位机）

帧头 0xAA 0xAA
ID: 0x02

数据长度： 0x0e
数据 类型 字节位置 描述

加速度校准状态 Uint8 0 1~6代表当前采集的面（6面采集校

准数据）

加速度校准采集数据

百分比

Uint8 1 0~100，100代表采集校准完成

X轴校准偏差 整型 2~3 数据进行了扩大 10000倍上传

Y轴校准偏差 整型 4~5 数据进行了扩大 10000倍上传

Z轴校准偏差 整型 6~7 数据进行了扩大 10000倍上传

X轴校准刻度误差 整型 8~9 数据进行了扩大 10000倍上传

Y轴校准刻度误差 整型 10~11 数据进行了扩大 10000倍上传

Z轴校准刻度误差 整型 12~13 数据进行了扩大 10000倍上传

校验 Uint8 14 校验和（帧头+数据累加后低 8位）

初始角度标定（上位机->传感器模块）

帧头 0x55 0xAA
ID: 0x04

数据长度： 0x00
数据 类型 字节位置 描述

校验 Uint8 0 校验和（帧头+数据累加后低 8位）

初始角度标定（传感器模块->上位机）

帧头 0xAA 0xAA
ID: 0x04

数据长度： 0x05
数据 类型 字节位置 描述

roll校准偏差 整型 0~1 数据进行了扩大 100倍上传

pitch轴校准偏差 整型 2~3 数据进行了扩大 100倍上传

状态标志位 Uint8 4 1：成功； 0：失败

校验 Uint8 5 校验和（帧头+数据累加后低 8位）
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旋转偏角标定

修正角度

版本号读取

旋转角度标定（上位机->传感器模块）

帧头 0x55 0XAA
ID: 0x05

数据长度： 0x02
数据 类型 字节位置 描述

旋转偏角 整型 0~1 数据进行了扩大 100倍下发（顺时

针为正，逆时针为负）

校验 整型 2 校验和（帧头+数据累加后低 8位）

旋转角度标定（传感器模块->上位机）

帧头 0xAA 0xAA
ID: 0x05

数据长度： 0x03
数据 类型 字节位置 描述

roll校准偏差 整型 0~1 数据进行了扩大 100倍上传

状态标志位 整型 2 1：成功； 0：失败

校验 整型 5 校验和（帧头+数据累加后低 8位）

修正角度清除（上位机->传感器模块）

帧头 0x55 0xAA
ID: 0x07

数据长度： 0x01
数据 类型 字节位置 描述

清除标志 Uint8 0 1：清除俯仰、横滚补偿值

2：清除旋转角标定

校验 Uint8 1 校验和（帧头+数据累加后低 8位）

修正角度读取（传感器模块->上位机）

帧头 0xAA 0xAA
ID: 0x07

数据长度： 0x02
数据 类型 字节位置 描述

清除标志 Uint8 0 1：清除俯仰、横滚补偿值

2：清除旋转角标定

状态标志位 Uint8 1 1：成功； 0：失败

校验 Uint8 2 校验和（帧头+数据累加后低 8位）

版本号读取（上位机->传感器模块）

帧头 0x55 0xAA
ID: 0x0A

数据长度： 0x00
数据 类型 字节位置 描述
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注：（高位在前，低位在后）

尺寸图

校验 Uint8 1 校验和（帧头+数据累加后低 8位）

版本号读取（传感器模块->上位机）

帧头 0xAA 0xAA
ID: 0x0A

数据长度： 0x02
数据 类型 字节位置 描述

版本号 Uint8 0 Vx.y里面的 x（0~255）
Uint8 1 Vx.y里面的 y（0~255）

校验 Uint8 2 校验和（帧头+数据累加后低 8位）
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应用领域
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