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1. GS-SR002控制系统应用于室外环境，内置更高性能、大容量的芯片，搭配长距离的40—80米

激光雷达和视觉模块；

2. 构建地图：融合三维激光+视觉的GS-SLAM技术，构建与外部环境几何一致的2D/3D地图；

3. 使用遥控器构建地图时，地图会采用默认名称；使用手机APP构建地图时，可以自定义地图名

称；

4. 地图标点：在地图加载后，可以使用遥控器或者手机APP在地图上标记位置，并存储在机器中；

5. 自主规划路径：在地图加载后，可以使用遥控器或者手机APP让机器人导航至地图上的某个点，

机器人会自主规划行走路径前往该点；

6. 自主避障：机器人在行走过程中，会识别障碍物，并实时规划路线，绕过障碍物继续前往导航

目的地；

7. 固定路径行走：机器人可以沿预先设定好的路径行走，行走路径可以使用手机APP绘制；

8. 具备语音提示和简单的语音对话；

9. 系统状态监测：机器人具有系统状态监测功能，可以对电池状况，传感器状态，工作状态等信

息实时反馈；

10. 自动充电：机器在电池电量低时，可以自动返回至充电点充电，也可以使用遥控器实现一键返

回至充电点；

11. API开放：控制盒开放多种功能的API，客户可根据实际情况，自行开发相应功能，满足各种场

景的需求；

GS-SR002功能概述



1. GS-SR002采用IntelSR300/200深度视觉，可以弥补激光传感器只有平面距离信息

的不足，完善地图信息，增加定位的稳定性，视觉在避障方面可以看做理解为超声

传感器集群，相比超声传感器的优势在于识别障碍物位置的精准定位，增加避障鲁

棒性；

(SR300深度摄像头)

2.  GS-SR002内置GPS定位功能，进一步增强设备的自主定位功能，以及机器人行走

路线的精确度，另外增配惯导等，增加机器人的定位鲁棒性；

3.  GS-SR002可根据外部环境的复杂情况，搭配LMS141（40米）或LMS511（80米）

激光雷达传感器，更高的发射功率和更高的扫描频率使得应对各种天气情况都更得心

应手，算法则是采用融合三维激光+视觉的GS-SLAM专利技术，构建与外部环境几何

一致的2D/3D地图，地图扫描面积可达100万㎡ ；

GS-SR002三维激光和视觉



GS-SR002面板示意图

控制盒的尺寸：高91.5mm，宽183mm，长204.5mm

安装时要预留足够的空间，利于散热。

图1

GS-SR002安装示意图

控制盒的尺寸：高91.5mm，宽183mm，长204.5mm

安装时要预留足够的空间，利于散热。

图2

备注:如需使用其他安装方式,请联系本司



L11 MOTOR_R 左电机的控制端，接左电机驱动的控制口

W1 LAN口 局域网内通讯用端口

W2 LAN口 局域网内通讯用端口

W3 LAN口 局域网内通讯用端口

W4 WAN口 INTERNET

X1

上部

1
输入通道，开关量输入。

2
3

输入通道，开关量输入。
4
5

输入通道，开关量输入。
6
7

输入通道，开关量输入。
8

下部

1
输入通道，开关量输入。

2
3

输入通道，开关量输入。
4

X1 下部

5
输入通道，开关量输入。

6
7

输入通道，开关量输入。
8

编号 端口定义 说明 备注

U1 USB 上位机USB接口 USB3.0

U2 HDMI 上位机HDMI接口

U3 DVI 上位机DVI接口

U4 USB 上位机USB接口 USB2.0

U5 WLAN 上位机网口

U6 AUDIO 上位机音频输出

U7 AUDIO 上位机音频输入

U8 POWER
DC2.5公头，接入12V直流电源，
芯正外负，5.5*2.5接头

11V~13VDC,额定5A

L1 LED1

L2 LED2

L3 LED3

L4 LED4

L5 USB 下位机代码更新

L6 JTAG 下位机代码更新

L7 ultrasonic 超声数据

L8 RS232 通讯上位机的串口

L9 ES 急停

L10 MOTOR_L
左电机的控制端，接左电机驱
动的控制口

GS-SR002控制盒接口定义



编号 端口定义 说明 备注

X2

上部

1
输入通道，开关量输入。

2

3
输入通道，开关量输入。

4

5
输入通道，开关量输入。

6

7
输入通道，开关量输入。

8

下部

1
输入通道，开关量输入。

2

3
输入通道，开关量输入。

4

5
输入通道，开关量输入。

6

7
输入通道，开关量输入。

8

编号 端口定义 说明 备注

X3

上部

1
第1路12V输出+

12VDC输出，
最大负载为

200mA

2
第2路12V输出+

3
第3路12V输出+

4
第4路12V输出+

5
第5路12V输出+

6
第6路12V输出+

7
第7路12V输出+

8
第8路12V输出+

下部

1
第1路12V输出-

2
第2路12V输出-

3
第3路12V输出-

4
第4路12V输出-

5
第5路12V输出-

6
第6路12V输出-

7
第7路12V输出-

8
第8路12V输出-

GS-SR002控制盒接口定义



GS-SR002控制盒接口定义

编号 端口定义 说明 备注

X4

上部

1 电池负极检测 接电池的负极

2 电池正极检测 接电池的正极

3 充电电压负极检测 接到充电接触条的负极

4 充电电压正极负极 接到充电接触条的正极

5
接钥匙开关，若系统中有其他钥匙开关，

不能与此开关并用
12V 最大负

载20mA

6
接钥匙开关+，用于开关整个系统，

要用单独的一路开关

7 下位机电源地,接12V直流电源-

8 下位机电源12V,接12V直流电源+

下部

1
用户供电继电器控制端负，

接控制向用户设备
供电的继电器线圈的负极

X2为4路继
电器控制电
压输出，继
电器线圈的
供电电压为
24V，继电
器的线圈最
大电流为
500mA

2
用户供电继电器控制端正，

接控制向用户设备
供电的继电器线圈的正极

3
电机电源继电器控制端负，

接控制电机
电源开关的继电器线圈的负极

4
电机电源继电器控制端正，

接控制电机电源开关的继电器线圈的正极

5
上位机、激光12V电源继电器控制端负

接控制上位机、激光的12V电源的继电器线圈的负极

6
上位机、激光12V电源继电器控制端正

接控制上位机、激光的12V电源开关的继电器线圈正极

7
充电继电器控制端负

接控制充电开关的继电器线圈的负极

8
充电继电器控制端正

接控制充电开关的继电器线圈的正极

注意：所有线材的长度应根据各个机器人的安装尺寸来



GS-SR002控制盒接口定义

端子 端子对应的接头型号 端子图片 推荐的线材

X1，X2，
X3，X4

KF2EDG/K 15EDG 引脚3.81mm，
8P 

24AWG

L7
FC-10P 牛角连接器，
引脚2.0mm，

10芯排线

L9
KF2EDG/K 15EDG 
引脚3.81mm，2P 

24AWG

L10,L11
莫仕molex连接器 43025-1200
接插件12P 引脚3.00mm 

24AWG

多芯连接线线序说明，L7端子线序：

图3

图4

多芯连接线线序说明



L10~L11端子线序：

线序一一对应，1号脚的线接12号脚。

图5

图6

多芯连接线线序说明

超声控制盒最多可连接14路ks103超声波传感器，建议超声波传感器与超声控制盒的连接线长不超过

2m，以免造成超声波数据丢失，导致测量精度下降，通信口连接控制盒L7端子。

超声传感器安装的位置序号必须控制盒所标明的序号一一对应，否则会影响成机器人避障。首先确定

0~14号超声传感器的安装位置，对应的线接在控制盒的0~14口，不能错接，比如0号位置的超声传

感器接到了控制盒的1号口，当0号位置的超声传感器检测到障碍物时，机器人会认为是1号超声传感

器的检测到障碍物，会引起机器人避障的路径与实际不符，影响机器人的行走。

超声控制盒示意图

图7



给控制盒供电的开关电源要求采用隔离型DC-DC，输入19~36VDC，输出12VDC，功率100W，纹波小于

150mV。推荐采用明纬SD-100B-12型开关电源，下图所示为明纬150W，SD-100B-12型开关电源。

图8

开关电源

图 9

推荐采用80A 24V汽车大电流继电器，线圈电压24VDC，被控端最大电流80A。

图 10

推荐继电器



1、超声型号

超声传感器型号为KS136，生产商为深圳市导向机电技术有限公司；超声波传感器如图11所示；

超声传感器的要求

2、超声波传感器接线及模式切换说明

图 12

图11

在 KS136 上连线引脚上标识有：VCC(3-5.5V)、SDA/TX(简称 SDA)、 SCL/RX(简称 SCL)、

GND、485B、485A；CON1；CON2；CON3；CON4；CON5；CON6；CON7； CON8；

CON9；CON10；CON11；CON12； VIN(12-24V)、GND、GND、VIN(12-24V)。

3、KS1300-V100使用手册

详细说明，可向我司索取，或到www.dauxi.com下载

http://www.dauxi.com/


超声传感器连接线线序说明

XHB-2.54插头与线的连接及端子线序如图13、图14所示，推荐线材UL2468排线，长度根据实际需求来定。

图13

图14

超声连接线的端子为逆序对应，一头的1号脚对应另一头的5号脚
如果线序接错，会烧毁超声控制盒。

5、超声传感器地址

第二代控制盒的对应的超声传感器地址必须为0xe8，否则超声传感器将无法工作，采购时请与厂家确认

超声的地址为0xe8。建议出厂前将超声传感器的降噪等级改为0x74

6、对wifi天线和433天线的描述：

长度：112mm

接口类型：SMA

长度：112mm

接口类型：SMA



7、对激光雷达输出电源的描述：

控制器上该端口输出DC12V，接口为5.5*2.1DC公头。

图15

8、对急停响应时间的描述：

急停响应时间：小于0.5秒

9、对控制器内风扇的描述：

工作电压：DC12V
工作电流：0.1A
无故障工作时间：

图16



室外激光功能描述

10、输入输出的内部电路

图17
OUT0和VIN为输出端口组

图18

INx H和 INx L为输入端口组（通断信号，不带电）

上海高仙自动化科技发展有限公司

联系电话：021-6131 7151/ 155 0212 9280

联系地址：上海浦东新区亮秀路112号Y1座7楼

网 站 ：www.gs-robot.com

公众平台Wechat


