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BE-2600 指南针模块 A 使用指南 1.2 

使用电源：9V 层叠电池或者 8.4V 可充电层叠电池。 
安装步骤：把层叠电池接上指南针模块 A 的电池扣，通信水晶头接到 RCU 的资料下载端口。在机器

人身上水平地固定好模块，防止使用时模块转动，保证测量准确。安装时指南针要远离电

子部件至少 15 厘米，避免磁场干扰。 
使用简介： 
1）硬铁补偿： 

指南针的地球磁场会叠加其它的磁场或被附近的铁物质引起失真，对于这种情况必须进行补偿，

使读出的方向角可靠，这就是硬铁补偿。 
硬铁补偿图标模块向指南针模块发送硬铁补偿命令。操作方法为首先把指南针模块放在尽量水平

的位置，然后用开始硬铁补偿模块图标向指南针模块发送开始硬铁补偿命令。这时把指南针模块按顺

时针或逆时针方向旋转大于 360 度，再用完成硬铁补偿模块图标向指南针模块发送结束硬铁补偿命令

即可。 
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使用上我们可以利用发光模块作为指示，先亮灯，发送开始硬铁补偿命令，接着延时 3～5 秒，让

我们可以在这段时间内水平地旋转模块，进行硬铁补偿。然后再灭灯，发送结束硬铁补偿命令，表示

已经完成硬铁补偿。 
 

2）正北校正： 
将指定的方向假定为正北方向。 
正北校正图标模块向指南针模块发送正北校正命令。当用户需要对正北的方向进行确认时，把指

南针模块指向用户认为的正北方，并保持不变，然后使用正北校正图标模块。 
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使用上我们可以利用发光模块作为指示，先亮灯，延时 1 秒，然后发送正北校正命令，然后灭灯。

让我们在亮灯的时候有足够的时间准备，拔指南针模块水平地指向我们需要的方向。 
 

3）资料读取： 
和其它测量模块一样，把测量到的角度返回 RCU。正北方向数值上表示为 0 度（也等于 360 度）。

顺时针转动模块，角度增大；逆时针转动模块，角度减小。（角度值在 0～360 之间） 
 

可能碰到的问题： 
1）接收不到模块的返回信息。 

首先检查电源是否接触良好，电池电力是否充足。电源如果接触良好，模块会发出轻微的“滋滋”

声。每节 9V 层叠电池大约可以持续使用 1 小时左右。然后检查资料连接线是否完全插入插座里面，

正常通讯时，靠近电源插座的指示灯是会闪动的。如果是使用过程中突然没有接受到资料，有可能是

使用中旋转模块、机器人受到撞击等影响接线的接触，请重新启动模块。 
 

2）在读取角度的过程中，无论当前方向在哪里，都是不断重复出现某个特定的资料时（例如 180），
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或者是角度偏差非常大。 
这是由于硬铁补偿操作过程不当引起的，请按上面“硬铁补偿”的说明，重新进行硬铁补偿与正

北校正。 
 

注意： 
1）标签上的箭头方向是假定的正北方向，可以使用正北校正来重新定义。 
2）安装时指南针要远离电子部件，避免磁场干扰。 
3）使用时必须先进行硬铁补偿，硬铁补偿结束后再进行正北校正，最后读取方向角度。 
4）硬铁补偿和正北校正在每次恢复供电后至少需要执行一次，以保证返回结果的准确。如果模块是单

独供电，可以只在上电时执行一次补偿和校正，节约操作时间（使用程序选择器或者重新下载新程序）；

也可以每次机器人复位的时候都执行，保证每次操作的准确，也可以防止使用过程中的机器人受到撞

击的影响。 
 
完整指南针模块初始化流程（示意）：（每次模块上电正常使用前必须进行初始化，以保证精确性） 
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精确、防错使用模式：（每次重新启动程序都进行
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