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第一章 部件概述 

1.1 产品特性 
 本模块是带有 RS-422 总线接口、数字式通讯控制、高测量精度的超声波测距传感器。
通过标准的 RS-422 总线和博创标准的通讯协议，同一系统上最多可以支持 12 个本模块组
网运行，分别测量不同的角度信息。产品主要性能如下： 
 

● 工作电源    +5V 
● 工作电流    <20mA 
● 工作温度范围   －10℃～＋70℃ 
● 超声波距离测量 

 最大测量距离  500cm 
 最小测量距离  4cm 

● 分辨率    1cm 
● 模块内带温度补偿电路，温漂小 
● 模块重量    ~30g 

 

1.2 结构尺寸和发射波形 
所有尺寸单位均为 mm(毫米). 

 

本超声波模块换能器发射波束图如下： 
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模块发射波束主瓣角度 60 度 

1.3 电气连接 

1.3.1 引脚定义 

UP-Sonar5kN 可以单个使用，也可以最多 12 个组网使用。组网使用时，只需用 14 针、
2.54mm 间距的标准 IDC-14 压线接头和 1 根 14 芯、2.54mm 间距的排线把各个模块逐个
串联起来即可。 

模块的 IDC-14 接口引脚定义如下： 

1 2
3 4
5 6
7 8
9 10
11 12
13 14

IDC1

Header 7X2

TBTA
RBRA

+5_1 +12_2
+5P_1 +5P_1

 

 

针脚  功能 

1 GND 电源地 

2 GND 电源地 

3 +5V 电源+5V输入 

4~10 N.C. 悬空，保留未用 

11 RA RS422总线接收A 

12 RB RS422总线接收B 

13 TA RS422总线发送A 

14 TB RS422总线发送B 

1.3.2 通讯方式 

UP-Sonar5kN 模块作为 RS-422 总线的从机工作。RS-422 总线上的主机（例如 PC 机
或者其他朱控制器）和 UP-Sonar5kN 模块采用轮询的通讯模式，即主机发出指令并等待从
机应答，从机应答后主机方可发出指令，发起下一次轮询。 

UP-Sonar5kN 模块作为总线上的从机，任何时候都只接受主机查询，而不会主动发送
数据给主机。 

详细通讯过程和协议请参考“博创科技机器人 RS-422 总线通讯协议集”文档。 
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第二章 通讯协议 

2.1 端口设置 
本模块使用固定波特率 19200Bps，8 数据位，无奇偶效验，1 停止位。 

2.2 查询指令 
本指令可启动一次超声波测量,测量成功返回 16 位距离数据,如果测量失败将返回两字

节 0xFF 0xFF. 
返回的距离数据已经经过换算，以厘米为单位。 
● 主机发送： 

字头 地址 桢长度 命令字 校验和 
55 aa ?? 00 01 53 

● 返回值： 
字头 地址 桢长度 命令字 距离高字节 距离低字节 校验和 
55 aa ?? 02 01 H L SUM 

2.2 设置 ID 指令 
2.本指令用于设置超声波模块 ID. 
● 主机发送： 

字头 地址 桢长度 命令字 要设置的 ID     校验和 
55 aa FF 01 02    ID SUM 

注意：地址只允许为 0x53、0x54 … 0x5E，共 12 个地址，其他地址无效。除非
同时将多个模块设置成相同的 ID 地址，否则，需要逐个连接超声波模块并逐个设置 ID 地
址。 
 

3.查询 ID 指令 
● 主机发送： 

字头 地址 桢长度 命令字 校验和 
55 aa FF 00 03  01 

● 返回值： 
 
 
 

 
 

字头 地址 桢长度 命令字 校验和 
55 aa ID 00 03 SUM 
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第三章 示例 
 例 1： 查询目前总线上连接的模块地址（此时总线上只能连接 1 个超声波模块） 

指令： 55 aa ff 00 03 01     //查询模块地址 
应答： 55 AA 55 00 03 57    //所查询的模块地址是 0X55 
 

 例 2： 设置模块地址为 0x55（此时总线上只能连接 1 个超声波模块） 
指令： 55 aa ff 01 02 55 56   //设置地址为 0X55 
 

 例 3：读取 0x55 号模块返回的测量距离 
指令： 55 aa 55 00 01 55       //读取 0x55 号模块返回的测量距离 
指令： 55 AA 55 02 01 00 B6 0D //返回的数据 00B6  (182 厘米) 
 
 
 

附录 

超声波测距原理（渡越时间法）  

每次测量操作，模块产生 20 个 40KHZ 超声波信号驱动超声波发送换能器发出超声波，
同时模块内部的定时器开始计数。在另一边如果超声波接收换能器接收到信号通过放大器对
接收到的微弱超声波反射波放大再检波输出单片机做比较判断，得到超声波传播时间 t。再
通过热敏电阻测量温度读取一次环境温度，根据以下公式计算出测量距离： 

 
● 超声波速度 V  = 331.5 m/s + 0.6*T     ；T 为摄式度 
● 距离      L  =  V * t/2    ；t 为传播时间 
 

 

 

 


