导航诱骗控制协议
[bookmark: _Toc57056561][bookmark: _Toc87522708][bookmark: _Toc110926924]概述
规定了导航诱骗软件和客户端的信息交换协议。
本协议可作为相关软件设计依据。
[bookmark: _Toc110926932][bookmark: _Toc57056564][bookmark: _Toc44605442][bookmark: _Toc87522711][bookmark: _Toc38104485]网络接口
传输层
协议及报文格式
传输层采用UDP协议，在传输层上的报文格式如下：
	信息单元标识
	应用数据


本协议只对应用数据部分进行约定和解释。
应用层
应用层报文格式
应用层报文格式见表11。
[bookmark: _Ref49348987]表11   应用层报文格式
	内容
	字段名称
	数据类型 
	长度(字节)
	备注

	
	报文头
	uint
	4
	0x55555555

	
	报文类型
	uchar
	1
	

	
	预留
	uchar
	23
	

	
	报文内容
	char
	220
	Char[220]

	
	报文校验字
	uint
	4
	

	
	报文结尾
	uint
	4
	0xAAAAAAAA



其中：
1) 报文头
长度为4字节,该字段占用个字节固定值0x55555555。
2) 报文类型
长度为1字节，表示报文具体指令信息，0xD1:下行—工作模式选择及工作状态控制（包括作用方向选择、信号发射控制等
  0xD3:上行—工作状态上报。
3) 预留
长度为23个字节，忽略。
4) 报文内容
长度为220个字节，表示发送端具体内容，实际内容一般小于220个字节，足够使用。
5) 报文校验字
报文类型开始至数据正文结束的所有数据按照无符号32位整数形累加求和，按位取反加1。
6) 报文尾部
长度为4个字节，固定值0xAAAAAAAA。

信息单元标识
信息单元标识定义见。
[bookmark: _Ref40000487]表14设备信息单元标识说明
	[bookmark: _Toc87522713][bookmark: _Toc57056572][bookmark: _Toc44605451]序号
	交互对像
	说明
	输入标识
	备注

	1 
	PC端->诱骗模组
	工作模式选择及工作状态控制
	0xD1
	

	2 
	诱骗模组->PC端
	工作状态上报
	0xD3
	



[bookmark: _Toc57056573][bookmark: _Toc110926933][bookmark: _Toc87522714]传输约定
[bookmark: _Toc110926934][bookmark: _Toc57056574]通用报文约定
[bookmark: _Toc57056575][bookmark: _Toc110926935]数据类型约定
数据类型约定见表 20。
[bookmark: _Ref104475107]表 20  数据类型约定
	序号
	名   称
	数据类型
	缩略语
	备注

	1 
	8位有符号整数
	char
	1 字节
	

	2 
	32位有符号整数
	int
	4 字节
	

	3 
	8位无符号整数
	unsigned char(uchar)
	1 字节
	

	4 
	32位无符号整数
	unsigned int(uint)
	4 字节
	


[bookmark: _Toc110926940]报文内容
工作模式选择及工作状态控制命令报(0xD1)
	序号
	字段名称
	数据类型
	字节长度
	信息说明

	1. 
	数据包更改标志
	uint
	4
	初始值为1；每发一个数据包加1（每次复位时要置1，即关闭系统时）

	2. 
	诱骗信号频段控制2
	uchar
	1
	Bit7-GPS L2M,Bit6-GPS L2C,Bit5-GPS L1P,Bit4-GPS L1M, Bit3-GLN R2,Bit2-Gallie E5，Bit1-Gallie E1

	3. 
	仿真模式
	uchar
	1
	仿真模式：  1：正常诱骗模式（时间位置都由下位机自行处理）；2为时空诱骗模式（位置和时间由上位机提供）；3为空间诱骗模式（仅使用上位机的位置）；4为相关干扰

	4. 
	诱骗信号频段控制1
	uchar
	1
	[bookmark: _GoBack]Bit7-BDS B3、Bit6-BDS B2、Bit5-GPS L5C、Bit4-GPS L2P、Bit3-GPS L1，Bit2-GLONASS R1，Bit1-BDS B1 I

	5. 
	发射信号开关
	uchar
	1
	0-不干扰，1-开干扰）

	6. 
	系统开关控制
	uchar
	1
	0为关，1为开，启动仿真开关

	7. 
	工作模式
	uchar
	1
	工作模式：1为直线驱离，3为区域防护（圆周运动）

	8. 
	预留（暂不使用）
	char
	1
	

	9. 
	垂直速度
	char
	1
	默认为0，表示高度上不做诱骗，正数表示向上诱骗，负数为向上诱骗 高度方向诱骗参数

	10. 
	预留（暂不使用）
	char
	16
	

	11. 
	信号衰减0
	uint
	4
	实时衰减调整:L1R1B1通路的衰减量 0-40000

	12. 
	信号衰减1
	uint
	4
	预留（暂不使用）

	13. 
	信号衰减2
	uint
	4
	实时衰减调整:L2R2B2通路的衰减量 0-40000 10000<==>10dbm

	14. 
	信号衰减3
	uint
	4
	预留（暂不使用）

	15. 
	区域防护圆半径
	float
	4
	工作状态为区域防护时有效。单位：米

	16. 
	区域防护/驱离速度(水平速度)
	float
	4
	默认值为10（单位m/s）

	17. 
	驱离实时方向
	float
	4
	 单位：度     0-360

	18. 
	预留（暂不使用）
	char
	2
	

	19. 
	衰减使能控制
	uchar
	1
	用于表示选择衰减使用控制参数，默认值为0表示flash内默认值，1表示使用上位机实时传递值。
//注意：软件启动默认为0，只有在用户直接在不关信号直接调整位置和延时补偿时赋值，一旦关闭系统后就赋值为0

	20. 
	诱骗信号频段控制3
	char
	1
	bit0:BDS B1C，bit1：BDS B2a

	21. 
	预留（暂不使用）
	char
	24
	

	22. 
	初始仿真位置
	float[3]
	12
	"自定义模式下"传递的初始仿真位置 仿真模式为时空或者空间诱骗模式

	23. 
	仿真初始时刻
	uint[6]
	24
	"自定义模式下"传递的初始仿真时间（年月日时分秒） 仿真模式为时空诱骗模式,上位机传递的初始时间（年月日时分秒）

	24. 
	预留（暂不使用）
	char
	4
	

	25. 
	延时补偿（距离补偿）
	float
	4
	距离延时补偿
单位：m（表示发射点与干扰目标之间的距离） 默认值为0

	26. 
	预留（暂不使用）
	char
	4
	



工作状态回传报(0xD3)
	序号
	字段名称
	数据类型
	字节长度
	信息说明

	1. 
	预留（暂不使用）
	
	8
	

	2. 
	设备当前状态

	uchar
	1
	1：初始化
2：网络等待
3：设备关闭
4：开始定位
5：定位结束
6：正常运行

	3. 
	仿真模式

	uchar
	1
	0表示数据包无效，其他数字和控制数据包对应


	4. 
	工作模式

	uchar
	1
	工作模式：1为直线驱离，3为区域防护（圆周运动）

	5. 
	信号状态
	uchar
	1
	0：关闭；1 开启


	6. 
	预留（暂不使用）
	char
	1
	

	7. 
	仿真的GPS卫星数目
	uchar
	1
	

	8. 
	仿真的GLONASS卫星数目
	uchar
	1
	

	9. 
	仿真的BD卫星数目
	uchar
	1
	

	10. 
	接收的 GPS卫星数目
	uchar
	1
	

	11. 
	接收的 GLONASS卫星数目
	uchar
	1
	

	12. 
	接收的 BD卫星数目
	uchar
	1
	

	13. 
	仿真的 GALLIE卫星数目
	uchar
	1
	

	14. 
	接收的 GALLIE卫星数目
	uchar
	1
	

	15. 
	预留（暂不使用）
	
	11
	

	16. 
	设备位置

	float[3]
	12
	设备位置 （纬经高）


	17. 
	仿真位置

	float[3]
	12
	仿真位置 （XYZ）


	18. 
	信号衰减0
	uchar
	1
	L1R1B1通路的衰减量

	19. 
	信号衰减1
	uchar
	1
	预留（暂不使用）

	20. 
	信号衰减2
	uchar
	1
	L2R2B2通路的衰减量

	21. 
	信号衰减3
	uchar
	1
	预留（暂不使用）

	22. 
	预留（暂不使用）
	char
	60
	

	23. 
	卫星时间
	uint[6]
	
	年月日时分秒

	24. 
	预留（暂不使用）
	char
	4
	预留（暂不使用）



上下电指令
上电和下电的指令都是发往192.168.1.11:4001。
上电：$C1100000001000*
下电：$C1100000000000*
注意事项
诱骗模组默认回传的ip:192.168.1.12,port:8621；诱骗模组的自己的地址默认ip:192.168.1.10，port:5010。即上位机发送控制命令0xd1到192.168.1.10:5010来控制模组工作，自己的电脑ip设为192.168.1.12，从8621端口接受回传数据(0xd3)。
修改ip操作，请联系我司技术人员，使用专门的软件进行修改。
禁飞区实现：控制报文中仿真模式同样为3，初始仿真位置填机场经纬度，速度置0。
使用步骤
上电后从192.168.1.12:8621端口接收工作状态回传报(0xD3)，注意设备当前状态和接收的gps和glonass的数量变化，当设备当前状态为5时，就可以先开启系统再开启信号了，但此时如果卫星数过少可能没有效果，所以效果好的条件就是设备当前状态为5&&gps>=8&&glonass>=6。
开启系统：数据包更改标志++，仿真模式=1（=3时可设为禁飞，初始仿真位置就得赋值了，依次是纬度，经度，高度），诱骗信号频段控制1=14（全开可自己后续勾选），系统开关控制=1，工作模式=1/3，区域防护圆半径=100（默认，可修改），区域防护/驱离速度=10（默认，可修改），驱离实时方向=0（默认，可修改0~360），衰减使能控制=0（默认，可修改），然后将 工作模式选择及工作状态控制命令报 塞到220个字节中，计算校验码，给报头等赋值，发送到192.168.1.10：5010即可。
开启信号：发射信号开关=1，然后组报发送，得先开系统，过三四秒再开信号。
关闭信号：发射信号开关=0，然后组报发送。
关闭系统：数据包更改标志=1，发射信号开关=0，系统开关控制=0，关闭系统时可同时关闭信号，然后组报发送。
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