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1.S40C船体总览

1.1 船体上部＆前部

1 航行灯：当 SE40无人船航行至阴暗处时，可通过航行灯判断位置。启动船

体电源时默认为开启状态，可通过遥控器报警拨杆进行开关控制

2 雷达避障：此位置为毫米波雷达避障的安装位置。此位置前方不得有其他物

品放置造成遮挡，否则会影响 SE40无人船在自主航行时的避障功
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能使用。

3 拖绳孔：此孔为安装或者捆绑拖绳的孔位，在需要拖拽船时使用。

4 摄像头：SE40无人船的摄像头，使用基站软件可通过摄像头实时观察无人

船前方的情况以及航行状态。摄像头仅供观察实时图像使用，无刻

录功能。

5 导航仪天线：SE40无人船内置导航仪的天线位置，此位置上方不得有任何

的遮挡物，必须保持其上方空旷。

6 船体吊环：可使用这 4个吊环来对 SE40无人船进行吊放处理。

7 GNSS导航仪：高精度 GPS定位仪器，在 SE40无人船进行测量作业自动航

行时进行定位所用。内置可更换锂电池，使用过程中电池电量耗尽

后，则恢复为无人船的内置导航仪进行定位。

1.2 船体尾部

1 转向喷口：在喷泵口的位置有个转向喷口，通过遥控和基站软件控制其转向，

让喷泵喷出的水流向左或向右喷出，实现 SE40无人船的航行转向
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控制。

2 倒车斗：当 SE40无人船进行倒车时使用。当 SE40无人船要实施倒车时，两

个倒车斗会合并，让喷泵喷出的水流向前喷，从而使无人船进入倒

车状态。

3 网桥天线：船体无线网桥的天线，频率为 2.7GHz，玻璃钢天线。用于基站

软件的远程控制 SE40无人船。

4 主控天线：船体主控的天线，频率为 900MHz，弹簧鞭状天线。用于遥控器

连接并控制 SE40无人船。

1.3 船体底部

1 喷泵滤网：位于喷泵推进器底部位置，作用是防止水草、垃圾以及碎石等杂

物通过水流进入到喷泵推进器内导致推进器堵塞或者卡死。

1



2.遥控器说明

2.1 遥控器总览

⑤ ④ ⑥ ② ① ③ ⑤

2.2 遥控器功能

1 遥控开关键

1） 功能介绍

开启以及关闭遥控器电源。

2） 操作方式

按下按键后按键红灯亮 ，则遥控器电源开启；按下按键后红灯灭

，则遥控器电源关闭。

2 档位速度功能

⑦



1） 功能介绍

控制遥控航行时 SE40喷泵无人船的最大速度。

2） 操作方式

将旋钮转至最大状态（MAX处） ，SE40喷泵无人船的遥控全

速状态；将旋钮转至关闭状态（OFF处），则关闭 SE40喷泵无人船的遥控动

力状态。

3 航行灯功能

1） 功能介绍

打开以及关闭 SE40喷泵无人船航行灯。

2） 操作方式

将控制杆向上拨到“△”处 ，则打开航行灯；将控制杆向下拨到

“▽”处 ，则关闭航行灯。

4 遥控模式功能

1） 功能介绍

遥控操作模式切换以及自动航行功能切换。

2） 操作方式

将控制杆向上拨到“△”处 ，为双手操控模式；将控制杆向中间

拨到“▭”处 ，为单手操控模式；将控制杆向下拨到“▽”处

，则切换到自动航行模式。



5 遥控航行功能

1） 功能介绍

遥控杆，功能为遥控 SE40喷泵无人船在水中航行。

2） 操作方式

当遥控模式为“单手操控模式”时，左遥控杆无作用，通过右遥控杆控制

船速以及航行方向；当遥控模式为“双手操控模式”时，控制方式为“左速右

舵”，左遥控杆控制 SE40喷泵无人船航行速度以及前进倒车，右遥控杆控制

SE40喷泵无人船的航行方向。

6 采样功能

由于 SE40喷泵无人船无采样功能，此操作杆不起作用。

7 设置功能

遥控器参数设置功能，“菜单”为设置参数页面，“确定”为保存设定，“取

消”为取消设定。由于设置参数在出厂时已经设定完成，在一般情况下不需要再

更改参数，所以在通常情况下不需使用这三个功能按键，如不小心按到，请按“取

消”键。

3.操作过程

3.1 下水作业前准备

附件 数量 备注 参考图形

1 S40船遥控器

（数传频率 915MHz） 1 尽可能多携带 1个作

备用



2 UBNT-2.7GHz 网桥 1 请注意无线传输带

宽的设置

3 2.7GHz板状天线 1 版 本 ：

AM‑ 2G16‑ 90

4 五类网线 1 确保水晶头无损坏

5
“银河 1”＆

“S86”RTK卫星导航

系统

1+1
移动站与基准站各 1
个。确认 RTK在有

效期内且电量充足

6 无人船基站 1

预先安装好南方测

绘水上测量（无人船

版）软件及云洲无人

船基站软件

7 笔记本电脑 1

非必要，仅代替基站

使用
8 POE网线接头 1

9 14.8V直流锂电池 1

10 板状天线支架 1



3.2 安装与调试

3.2.1 RTK移动站、基准站

目前南方测绘提供的 RTK卫星导航系统分为“银河 1号”和“S86”两种

（如下图所示），其中 S86导航系统支持作为移动站或基准站两种模式使用。

RTK的参数设置一般由专业的南方测绘技术人员来完成，故在此仅详述移动

站、基准站的安装方法。

1）银河 1号：

对于“银河 1” RTK卫星导航系统，在正常开机约 25秒以后自动播放

语音提示“银河 1－当前状态－移动站－电台模式”则为移动站模式。RTK

移动站必须是安装于无人船上。另外的 RTK基准站则通过厂方提供的安装

11 陆地基准站 RTK支架 1

12 一字螺丝刀＆扳手工

具
1 用于固定平板天线

以及转向喷口

13
万用表，其他螺丝刀，

钳子，双面胶，防水胶

布，扎带若干等

1 随身携带可能用到

的调试与维修工具



支架固定于岸上。请注意基准站一定要架设在视野比较开阔，周围环境比较

空旷、地势比较高的地方，尽量减少 GPS信号接收及无线电信号发射的影响。

2）S86：

对于“S86”型 RTK卫星导航系统，开机后能在液晶屏幕上直接显示当

前的工作模式（如图所示）。同样“S86”型移动站 RTK必须是安装于无人

船上，而基准站 RTK则架设于岸上定点的位置。

3.2.2安装 RTK移动站

安装 RTK移动站至 SE40船上并通过主控的 7-pin数据线连接至如图的端

口。安装 RTK基准站则不需要连接任何数据线（如下图所示）。安装完毕后打

开 RTK电源。

3.2.3基站/电脑连接网桥



在岸上架起板状天线与无线网桥，并与无人船基站（或笔记本电脑）进行

连接。注意板状天线的高度架设应≥1.5m，以获得更远的无线传输距离。以下

为用基站、笔记本电脑分别与 UBNT网桥进行连接的两种示意图。

3.2.4网桥的配对

在上述的步骤完成后，打开 SE40船电源，遥控器电源，基站电源，等待

连接。

此时网桥的电源和数据交换绿灯亮起（电源灯和数据灯如下图所示），一

分钟后，当网桥的信号灯都亮起时（信号灯如下图所示），基站已连接至无人

船。除了检查所有接口是否有松脱现象外，还应注意两个网桥的设置是否一致。

如频段带宽是否设置过高，无线连接的安全机制与密码设置是否一致等。



3.2.5遥控器的连接

正常情况下， SE40船在电源开启后的 1分钟内即与遥控器连接成功，然

后可观察到遥控器信号强度的指示范围大约在 -55db ~ -80db之间徘徊（如下

图所示）。此时请切换至遥控器的双手模式并测试喷泵推进器的前进后退以及

左右动作是否有响应。

3.2.6检查电量

电源灯

数据

交换灯

信号强度灯

网口

信道

信号强度



遥控器连接成功后，在遥控器界面查看遥控器的电量以及船体电量（如下

图所示），确定电量是否充足。

3.3 遥控器操控

3.3.1单手操控

将操控模式拨至“▭”处 ，使用右摇杆控制无人船前进和倒车的

速度以及方向。摇杆上半圈为控制前进速度以及方向，摇杆下半圈为控制倒车

速度以及方向。

3.3.2双手操控

左摇杆无作用

上半圈方向，

控制无人船

前进速度以

及方向

下半圈方向，控制无人

船倒车速度以及方向

下半圈方向，控制无人

船倒车速度

上半圈方向，控制无人

船前进速度

左
半
圈
方
向
，
控

制
无
人
船
左
转
向

右
半
圈
方
向
，
控

制
无
人
船
右
转
向



将操控模式拨至“△”处 ，使用左遥控杆和右遥控杆控制无人船的

前进和倒车的速度以及方向，左遥控杆控制无人船的前进以及倒车的速度，右

遥控杆控制无人船的航行方向。左摇杆的上半圈控制无人船前进的速度，下半

圈控制无人船倒车的速度；右遥控杆左右半圈控制无人船的左右方向。

4.基站软件

4.1 功能按键

新基站软件的界面如图一所示：

图一：新基站软件界面

4.1.1 新建任务

新建任务功能在界面的左上角第一个图标（如图二）:



图二：新建任务功能按键

其中，功能选项为：

1)打开任务：打开之前就已新建好的任务。

2)保存任务：在地图上设定好航线后保存任务，可设定新名字，亦可设定

同名更改原任务。

3)导入任务：导入从别的存储设备中拷贝过来的任务。

4)网格布线：设定布线的行数、列数与布线的间距后创建出一个网格，再

自动生成测量路径，可快速地进行布线。

5)平行布线：设定中心线左边与右边的平行线条数及布线的间距后，在地

图上点击勾画出中心线，系统将按设定值扩展测量区域，用于快速进行

布线。

6)绘制边界：使用绘制边界可以过滤掉预设的测量航线中不需要的测量区

域，即对已布线的区域进一步精简，只留下边界内的测量航线。

7)采样设置：未更新。

8)监测设置：未更新。

新建任务
功能按键

任务功能
选项按键



9)编辑路径：可按照经纬度对目标点进行微弱的位移，提高目标点的精准

度，并可更改各目标点的排列顺序。

10) 清空路径：清空已设定好的航行路线。

11) 发送任务：将设定好的任务以及航线发送至无人船主控，无人船将按

照接收到的任务进行自主航行。

4.1.2 地图测距

地图测距功能在界面的左上角第二个图标（如图三）:

图三：地图测距功能

此功能是测量地图上任意两点之间的距离，可以测量湖泊河流的距离，也

可测量无人船行走的航行轨迹距离。

4.1.3 手动控制

手动控制功能在界面的左上角第三个图标（如图四）：

地图测距
按键功能



图四：手动控制功能

此功能为替代遥控的控制无人船航行功能，可控制无人船航行以及设定速

度档位，无其他功能。

4.1.4 地图下载

地图下载功能在界面的左上角第四个图标（如图五）：

手动遥控功
能按键,点击
后手动控制
画面会出现
在软件右侧

地图下载功能
选项，点击后
下载区域的文
件大小会显示
在软件右侧



图五：地图下载功能

此功能为在基站连接互联网后预加载的地图上选择要下载的区域，在要下

载的区域的左上角点击一下左键，往下拉，将出现一个方形选择框，在要下载

的区域右下角再点击一下左键，此时已选好要下载的区域，选择下载按键进行

下载，如需取消选择框点击右键。

4.1.5 全屏及居中

全屏模式和居中显示功能在界面的左上角第五和第六个图标（如图六）：

图六：全屏显示和居中显示功能

全屏模式为软件界面全屏显示，居中显示则是把画面快速移到无人船的位置，

使无人船的所在位置回到屏幕中间。

4.1.6 无人船列表

无人船列表功能在界面的左上角第七个图标（如图七）：

全屏模式及
居中显示功能



图七：无人船列表功能

当一个基站软件同时连接多艘无人船时，在屏幕右方可显示所有已连接的无

人船信息。可选择其中一艘无人船下发任务操作以及控制航行。

4.1.7 系统监控

无人船列表功能在界面的左上角第八个图标（如图八）：

无人船列表
功能选项，点
击后无人船
列表会显示
在右侧

系统监控功
能选项，点击
后无人船主
控及导航盒
内部信息会
显示在右侧



此功能是显示无人船上主控的 210主控制器、STM32控制器以及导航盒内部

等部件各通讯端口的数据收发状态。该功能用于协助技术人员调试。

4.1.8 视频监控

视频监控功能在界面的左上角第九个图标（如图九）：

图九：查看摄像头功能

此功能为查看并设置无人船上的摄像头，最多可显示 4个摄像头画面，可

选择单个画面观看或多个画面同时观看。如果摄像头内部设置变更后可在设置

中更改新的摄像头参数。

4.1.9 任务信息

任务信息功能在界面的左上角第十个图标（如图十）：

视频监控功
能选项，点击
后无人船摄
像头画面以
及信息会显
示在右侧



图十：任务信息功能

此功能为查看当前无人船的状态信息，包括无人船位置（定位）信息以及

任务进度和状态的信息。

4.1.10 导航设置

任务信息功能在界面的左上角第十一个图标（如图十一）：

任务信息功能
选项，点击后
无人船的位置
以及航行信息
会显示在右侧

导航设置功能
选项，点击后
设置界面会显
示在右侧。
可更改无人船
的航行设置



图十二：导航设置功能

此功能为设置无人船的航行和任务信息，无论在航行中还是静置状态下都

可以随时更改设置参数。其参数包括有：到达半径、最大偏航、追踪距离、减

速距离、最大舵角、舵机中位、转弯系数、速度系数、减速系数、最大速度以

及最小速度等。一般情况下只需要设置“最大速度”和“最小速度”，设置值

的范围是：“0~1”（对应的是“0%~100%”档位的速度）。

4.1.11 伴航模式

伴航模式功能在界面的左上角第十二个图标（如图十二）：

图十二：伴航模式功能

此功能为伴随母船航行，开始前设定与母船的距离以及相对角度。

4.1.12 参数设置

参数设置功能在界面左上角第十三个图标（如图十三）：

伴航模式功能
选项，点击后
设置界面会显
示在右侧。设
置伴航参数。



图十一：参数设置功能

此功能为设置无人船和遥控器的数传通讯参数以及特定的导航设备串口参

数，并可开启关闭无人船的避障功能（不带有避障功能的无人船除外），同时可

清除无人船的航行轨迹（无人船无人在遥控和自主状态下都会形成航行轨迹）。

如无人船带有 4G通信功能，可以针对 4G网络进行连接设置。

4.1.13 地图选择

地图选择功能在界面右上角的齿轮图标（如图十二）：

参数设置功能
选项，点击后
设置界面会显
示在右侧。设
置数传以及船
体功能参数。



图十二：地图选择功能

此功能为可根据需要选择不同的地图资源。其资源包括：谷歌地图资源、

必应地图资源以及 Ovi地图资源。选择完成后通过界面右边的+/-符号或者鼠

标滚轮进行地图的缩放。地图通过互联网会预加载软件当前画面中的地图资

源。

4.2 操作说明

4.2.1 下载地图

在室内将基站连接至互联网，打开基站软件，放大地图至要航行的水域，

选择地图下载，然后点击下载区域的左上角，拉出一个方框将下载区域框起，

下载界面会显示当前下载区域的地图文件大小，点击下载（如下图所示）。

如果选择区域不正确，可点击右键取消重新选择。

地图选择功
能。可选择
不同地图资
源供应商



图示：地图下载

4.2.2 信道参数

当基站软件与无人船连接成功后如果遥控器无法连接到无人船，可观察

遥控器上的信道以及 ID参数后，在设置界面中修改无人船的信道以及 ID值

（ID即“地址”，数值范围：17~32767）修改为与遥控器一致（如下图所示），

然后选择“修改主控参数”，再点击“修改参数”选项即可让遥控连接上无人船



（如图四）。需要修改遥控器信道参数时，则要同时选择“修改主控参数”和“修

改遥控器参数”。

图示：设定无人船以及遥控器连接参数

4.2.3 创建任务

选择“新建任务”，在基站软件地图中需要航行的水域中间点击一下则设

定一个目标点，在水域不同位置点击则设定多个目标点（如有点错可点击右

键取消目标点，每点击一次都会取消上一个目标点），这些目标点会按照点

击顺序形成自主航行的航行线路（如下图所示，除此之外可进行“平行布

设 定 好 信 道 和

“地址”值后，

选择“修改主控

参数”，再选择

“修改参数”

2

1



线”以及“网格布线”），然后点击“新建任务→保存任务→输入名称→点

击保存完成保存任务”（此任务将保存在“新建任务→打开任务”的列表

中），然后点击“新建任务→发送任务”，然后将遥控器中“操作模式”拨

至“▽”处 ，无人船将进入自动模式按照任务点进行自主航行。

设定航线后点

击 “ 保 存 任

务”，输入名称

后点击“保存”

2

1



图示：设定自动航行线路

此过程如果需暂停或停止任务，点击软件界面右上角的暂停图标或者停

止图标。自主航行结束后如需重复航行任务，直接点击右上角的开始图标即

3

设定航线后点

击“发送任务”

将任务发送到

无人船



可，无需再次重新发送任务。

4.2.4 修改任务

修改任务的主要菜单在“新建任务→编辑路径”下，如图所示。

图示：修改航行路线

点击“编辑路

径”对任务参

数进行修改。



4.2.4.1 更改单个路径点的位置

如图在设定航行路径以后，点击要修改的路径点(编号)时，该路径点呈

红色显示。此时通过移动鼠标可将该路径点移动至地图上的任意位置，再单

击鼠标时完成该路径点的移动。如图移动了②号路径点的位置。

4.2.4.2 删除连续或单个路径点

如图在“编辑路径”下输入要删除的起始路径点与结束路径点编号，删

除连续的一系列路径点（当起始序号与结束序号为一致时仅删除一个点）。

执行操作后剩余的路径点则前后合并联结且重新编号。



4.2.4.3 忽略已设定的路径点

在任务已发送至无人船后，要像 4.2.4.2小节那样删除未被执行的路径

点已不能实现。但仍可通过双击某个路径点来忽略不必要的测量路径。需要

注意当双击某个路径点时，该路径点以及其序号以前未被执行的路径点均被

忽略。如图当点击②号路径点时，无人船将直接前往③号路径点开始执行任

务。

4.2.4.4 交换两个路径点

交换两个路径点的操作需要在发送任务前进行，于“新建任务→编辑路

径→交换两个路径点”的选项下输入两个路径点的编号后完成交换。如图完

成②，③号路径点的交换。



4.2.4.5 路径点重新排序

该功能可将当前的布线顺序（路径点序号）重新排列。如图点击“新建

任务→编辑路径→手动方式重新排序→手动”按钮后，所有已布置的航线被

清除，路径点呈红色显示。单击相应的路径点则以①开始重新排序。该功能

同时支持单个路径点移动与增加路径点的布线灵活性。



4.2.4.6 修改路径点的经纬度

通过手动输入某个路径点的经纬度坐标重新布置测量路径。该功能常用

于更精确的定位测量。如图通过手动输入③号路径点的经纬度坐标，改变测

量路径。

4.2.4.7 清空路径与轨迹线

如图点击“新建任务→清空路径”按钮后，快速清除所有已布置的任务

路径。另外在任务发送以后，点击“参数设置→清除轨迹”按钮后，清除所

有已记录的无人船运动轨迹（测线）。



4.2.4.8 暂停任务

在自主航行的过程中，如果航行至危险区域或者避开暗礁需要暂时停止

自主航行，可将遥控器的操控模式控制杆拨至“△” 处或者“▭”

处 ，此时无人船将立即暂停自主航行，遥控离开危险区域或者避开

暗礁后，再将操控模式控制杆拨至“▽”处 继续自主航行任务。

4.2.5 一键返航

无人船下水后遥控远离岸边，然后打开基站软件连接后将在当前无人船

的位置设定一个红色的“H”点位返航路径点，点击这个“H”可拖动至地

图任意位置。在自动模式下双击此路径点，无人船则会自动返航。此返航功

能为直线返航，如在特定区域内无法直线返航，则需设定航线进行返航。

5.南方测绘基站软件

目前 SE40船的所有测量任务基本在南方测绘提供的无人船基站软件上进行。



5.1 安装&环境

安装包为一个命名“SouthHydorNav-roship”的文件，可运行于微软的

windows7 / windows10操作系统上并支持在云洲智能的无人船基站或个人的笔记

本电脑上安装。

5.2 软件界面

安装完毕后可以从 Windows 的桌面上找到命名为“水上测量－无人船－云

洲”的应用程序。双击后打开软件界面如图所示。

5.3 新建工程

首次运行需要新建一个工程。在软件界面上点击“工程－新建工程”，然后

输入工程的名称并选择保存工程的路径，点击“完成”后工程创建完成。



5.4 打开工程

即打开已经创建的工程。通常在同一个地理位置上进行多次相同的测量任

务时，只需设计一次测量任务并保存信息，便于后期重复使用。如图点击“工

程－打开工程”后选择一个已存在的.rsshn文件，即可将其打开。

5.5 测试仪器通讯



该步骤主要测试 RTK与测深传感器的数据及回传是否正常。

5.5.1在主界面上点击“设置－网络设置”后进入仪器通讯测试界面。

5.5.2通讯 IP地址即 SE40船主控的 IP地址“192.168.1.230”，端口用默认值

“8080”。

5.5.3点击左下方“测试”按钮后，从即时窗口观察到连续的数据变化。间隔约

10秒后，点击“停止”按钮终止连接测试。

5.5.4试图从即时窗口中找到“@SIC,GET,DATA,DEEP,OK(测深数据)”一项，

代表测深传感器的数据回传正常。

5.5.5从即时窗口中试图找到“$GNGGA,（航向及经纬度坐标信息）”一项，代

表 RTK的位置数据回传正常。当仪器的连接测试均正常后，点击左上方的

“返回”按钮退出测试界面。

5.5.6如果测深数据或 RTK数据无返回，或非正常的返回值。则应该先排查从主

控至 RTK/测深仪的一系统连接线缆是否出现问题，可尝试交换拔插等。

5.5.7另外使用 USB TO RS232的转接线从仪器连接至计算机上，再通过串口助

手之类的软件直接查看数据也能准确定位问题的所在。



5.6 测量任务的创建

5.6.1通过从主界面点击“测量”菜单时，动态显示如图的蓝色标志为当前无人

船的位置信息。

5.6.2因为南方测绘的无人船软件暂不支持普通用户进行地图下载，故目前创建

工作任务主要通过软件上的“区域布线”或“平行布线”的方法来完成。

5.7 创建“区域布线”测量任务

创建“区域布线” 的测量任务需要预先手动遥控无人船以包围的形式在

测量区域行驶出一个“圈”（测量边界），然后设计测量布线的角度与间距。

5.7.1显示手动测量轨迹

如图将“测量”菜单中的“手动测量”点击至“ON”的位置。在遥控

器的手动控制模式下，无人船的位置信息将会被实时地作记录（以红色的

“··○”表示）。当测量边界被遍历了一次后，大致的测量区域已被界定。



5.7.2设计测量区域

如图切换至“设计”菜单后，点击“区域布线”按钮，弹出区域布线设

计对话框。输入布线的倾斜角度与测线的间距，然后点击“确定”，准备开

始布线。关于倾斜角度与布线间距的设置，5.7.7小节将详述。

5.7.3区域自动布线

如图将鼠标移动至欲测量的第一个点上并单击，创建出一个测量节点。

以后每次点击鼠标（一般在区域上每个拐弯的位置点击一次鼠标）则系统



自动将本次与前一次的测量节点以直线连接。当布线覆盖了整个测试区域

后点击一次鼠标右键（通常是回到原点的位置后进行右击），则系统根据预

设的倾斜角度与布线间距在设计的区域中进行自动布线。

5.7.4执行测量任务

至此区域布线的测量路线已设计完成。如图点击“上传轨迹线”后基

站将此任务发送至无人船上，然后点击运行的按钮。此时还应注意因为遥

控器的控制优先级始终处于第一位，故将遥控器的控制模式切换至“自动

模式”下，无人船才开始运行自动测量的任务。

5.7.5即时数据显示

测量中除了显示船的运动轨迹外，右则即时窗口还实时显示了水深、

位置座标、船速等信息。



5.7.6重复执行测量任务

当测量任务结束后，仍然可以重复 5.7.4的步骤运行同样的测量任务。

所有已经创建或运行的任务将被自动地保存至工程中，方便以后的调用。

5.7.7测线间距与倾斜角

设计测量区域（5.7.2节）时提及布线的倾斜角度与布线的间距问题。

关于倾斜角度的定义可理解为在座标轴中进行横向或纵向的布线设计，如

图所示。布线间距则是以实际需要多少数据量的角度去考虑布线的间隙。

5.8 创建“平行布线”测量任务



创建“平行布线”的测量任务只需要在地图上画出两个参考点，并在两点

之间创建一条直线以作为测量区域的中心线，根据设置平行线的条数形成测试

区域。

5.8.1创建参考点

首先需要创建测量区域中心线上的两个参考点。一般地根据无人船在地

图上的位置定义出中心线两端上的参考点 X0和 X1。如图在“设计”菜单中

点击“画点”按钮后在地图上点击留下 X0和 X1的标记信息。

5.8.2设置布线区域

点击“平行布线”后弹出布线设置的对话框。左边条数、右边条数即

位于中心线左、右两则创建平行线的条数。如图假设设定左边条数、右边

条数均为 2，测线间距为 4m，点击“确定”。



5.8.3区域自动布线

分别在地图上点击 X0和 X1后，系统连成一条红色的直线（以虚线显

示），此时再点击鼠标右键作为结束符后，系统按预设的参数自动生成测量

航线，如图所示。



5.8.4执行测量任务

至此平行布线的测量路线已设计完成。如图点击“上传轨迹线”后基

站将此任务发送至无人船上，然后点击运行的按钮并将遥控器的控制模式

切换至“自动模式”下，无人船才开始运行自动测量的任务。测量中除了

显示船的运动轨迹外，右则即时窗口还实时显示了水深、位置座标、船速

等信息。

5.8.5重复测量任务

当测量任务结束后，仍然可以重复 5.8.4的步骤运行同样的测量任务。

所有已经创建或运行的任务将被自动地保存至工程中，方便以后的调用。

5.9 测量任务的处理

5.9.1轨迹线选择

在同一个工程中，可以多次使用区域布线/平行布线等方法，建立起多

条测量航线，即多个测量任务。每条航线的命名在布线区域 1号点正下方

以绿色的“Path（数字升序）”显示。可以同时选择单个或多个任务显示和

运行。

5.9.1.1 点击“设计”菜单下的“编辑轨迹点”， 弹出轨迹点设置的对话框。



5.9.1.2 “轨迹线名”下列出的每一项为一个测量任务。选择对应的轨迹线，

将其隐藏或显示即可。如图仅显示 Path4的轨迹线。



5.9.2隐藏测线

当多次运行同一个任务后，由于测线的叠加，致测量界面无法清晰显示。

此时可能需要隐藏一些不必要的测线。

5.9.2.1 点击“设计”菜单下的“轨迹显示”按钮，弹出选择测线的对话框。

5.9.2.2 在对话框下取消选择需要隐藏的测线，然后点击“确定”，隐藏不必

要的测线。



5.9.3方位角距离测量工具

方位角距离测量工具可用于测试地图上任意两点间的距离和方位角。

5.9.3.1 如图在“设计”菜单中点击“方位角距离”按钮。

5.9.3.2 通过鼠标单击事件在地图上定义一个测量起点，然后指向目标位置

上，即可测量出两点间的距离和方位角。



5.10 测量任务的保存(基站端)

5.10.1在南方测绘的无人船软件环境下，要保存整个测量任务并不需要事件的响

应。也就是说，当新建（或打开）了一个测量任务以后，程序默认将当前

最新的任务信息自动保存。后续导入该任务时，显示前次关闭前的所有测

量信息。

5.10.2首次安装程序时，默认在系统盘的根目录下生成了“南方无人船测量数据”

的文件夹。一般情况下，每新建一个工程，均会在该文件夹下自动生成一

个子文件夹，以新建任务时的文件名同名。而每一个工程文件夹下的所有

测量记录文件，则以“data”文件夹，.gra文件 , .orgx文件 , .rsshn文

件组成（如图名为“yj02”的工程下的所有测量文件）。这些文件将用于数

据后期的处理。



6.数据离线存储功能

为保证测量数据的完整性，自ME40高速方洲号以及 SE40高速方洲号喷泵船

发布以后，均支持主控数据离线存储的功能。除了基站端保存的实时数据外，用户

可通过离线方式获得测量数据。

6.1 通过因特网浏览器下载测量数据

对于固件较新的主控系统，则于基站端打开一个非 IE内核浏览器（如火狐、

遨游等），输入如下地址进行访问：http://192.168.1.230，通过点击“下载数据”按

钮可以下载缓存的数据，另点击“清除数据”按钮可以清除之前记录的数据（如图

示）。



6.2 通过数据下载器获取测量数据

对于固件版本较早期的主控系统，则需要在基站端通过网线与主控网口相连

的方式下载数据。如图打开数据下载器，在地址栏中输入 http://192.168.1.230:10416/

后在软件界面中点击“下载”即可。下载文件名为 gps_dte.bin，文件存储位置于软

件所在目录下，点击“清除远程文件”后可将主控中所保存的文件清除。

7.维护方式

7.1 日常维护

7.1.1日常充电

每次使用完 SE40喷泵无人船后，必须对船体电池、基站、遥控器以及

南测的 RTK进行充电。其中两种 RTK导航仪的充电方式如下：

1）银河 1号：

“银河 1号”RTK导航仪的锂电池电池是可拆卸的，使用专用的充电

http://192.168.1.230:10416/
http://192.168.1.230:10416/


底座对电池进行充电。其电池的拆卸方式为：向下拨动电池舱盖的按钮，

打开电池舱盖，然后向左拨动锂电池的卡扣，电池则会弹出，取下电池即

可（如下图所示）。

2）S86：

“S86”RTK导航仪是内置锂电池，无法拆卸，需要用专用充电器进

行充电，将充电器插口插入仪器的充电口“CH/BAT”即可（如下图所示）。

7.1.2日常检查

每次使用完 SE40喷泵无人船后，都应检查的项目有：

向下拨动按

钮后，电池

舱开启

向左拨动卡

扣后，电池

将会弹出

2

1

充电器的充

电口插入这

里即可



船舱内是否有漏水现象；外壳有没有破损；船体底部的过滤网是否有杂物

堵塞，如有及时清理；喷泵的转向喷口是否有松动的现象；天线底座有无松动

现象。

7.2 常见问题

7.2.1遥控器信号问题

遥控器信号衰减问题。连接成功后，如果实际的信号强度远大于-80db，

则应该逐步进行问题的排查：

7.2.2网桥连接问题

网桥的信号强度跟天线是关系的，天线的高度应保持在 2m以上，并且平

板天线应向上有大约 10°左右的仰角，这样可以保持更高效的连接状态。

7.2.3遥控倒车

当使用遥控进行倒车的时长≥5s时，由于倒车斗没入水中受到水压较大，

此时如果立即进行前进，倒车斗无法打开，会导致无限倒车，所以此时切勿立

即进行前进的动作，应停顿 1~2s，让倒车斗打开后再进行前进。

7.2.4转向喷口

SE40喷泵无人船在航行的过程中如果突然原地打转或者只能朝一个方向

转弯，有以下两种状况：

1）高速前进并且进行转弯，转向喷口收到的水流压力会非常大，在此状



态下长时间航行，有可能导致转向喷口的螺丝逐渐松动，所以在每次

下水或者收船时，都应检查转向喷口的螺丝是否松动迹象，如有立即

用一字螺丝刀旋紧螺丝，转向喷口的螺丝位置如下图所示：

2）如果在浅滩（有沙粒）的位置进行航行，颗粒较小的沙粒有可能会进

入到转向喷口的缝隙中卡主喷口导致无法转向或者无法回正，处理方

法是用水流较大的水龙头往缝隙中喷水即可。

转向喷口的

螺丝位置
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