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ᾭ  

任何用户在使用本产品之前，请仔细阅读本声明，一旦使用本产品，即视为对本声明全部

内容的认可和接受。本产品不适合未满 18 周岁的未成年人使用。 

AheadX SAGI 是一款优秀的无人机导航飞控产品。在使用本软件及相关硬件产品时，因下

列原因造成人身伤害，财产损失等（包括直接或间接伤害），致导科技不承担赔偿责任： 

1. 操控员在饮酒、吸毒、药物麻醉、头晕、乏力、恶心等其他身体状况不佳或精神状况

不佳的情况下，造成损害。因事故发生而引起的任何有关精神损害的赔偿。 

2. 未按手册的正确引导对产品组装或操控。 

3. 操控员的主观故意，操作失误或主观判断失误造成人身伤害、财产损失等。 

4. 明知相关设备处于非正常状态（如进水、油、土、沙等其他不明物质以及未组装完成，

主要部件发生明显故障、配件存在显而易见的缺损或缺失），仍强制使用，而造成的损害。 

5. 飞行器处于磁场干扰区、无线电干扰区、政府规定的禁飞区或驾驶员视野处于背光、

被障碍物遮挡、视线模糊、视力不良以及其他不适合操纵的情况下飞行、造成的损害。 

6. 飞行器遭遇碰撞、倾覆、火灾、爆炸、雷击、暴风、龙卷风、暴雨、洪水、海啸、地

陷、冰陷、崖崩、雪崩、雹灾、泥石流、滑坡、地震、重污染等。 

7. 将本产品用于任何非法用途，或未经相关授权的其他用途，造成的直接或间接责任。 

8. 因使用本公司软件及硬件产品而产生的第三方责任。 

9. 通过未经本公司授权认可的非正常渠道，获得或使用任何本公司软件或硬件产品及相

关手册所造成的损失。 

10. 其他不属于致导科技责任范围内的损失。 
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阅读提示 

 

 

 

 
 

É 本手册所列尺寸及重量均为设计值或反复测量所得近似值。 

É 所有文档资料均经过认真校对，力求准确。产品有关资料以本公司发布最新版本为准。 

É 本公司保留变更产品规格参数的权力，届时恕不另行通知，请关注致导科技（AheadX ）

官网。 
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1 简介 

人马座 SAGI 系列 GNC（Micro Guidance Navigation Control System）是为行业级无人机设

计的高集成度、高可靠性的新一代导航飞控系统。依据国军标相关检测方法通过了严苛的环境

适应性及筛选试验。可支持 VTOL 混合翼、固定翼、直升机、多旋翼等多种类型飞行器。 

SAGI 使用异构双余度惯性测量单元（Inertial measurement unit：IMU）作为核心传感器系

统，主 IMU 使用工业级器件，工作温度范围可达-45℃~85℃，在主 IMU 出现异常时，亦可无

缝切换到备份 IMU；支持双余度磁罗盘、双余度 GNSS定位系统全自动切换；同时采用全金

属屏蔽外壳和 J30J航空连接器，全面提升导航飞控系统可靠性。SAGI 使用双层扩展卡尔曼滤

波器、改进型 L1 制导律、ADRC 控制器作为导航飞控核心算法，具有极高的控制精度。 

SAGI 配备跨平台地面站软件，可运行在 Windows、Linux、MacOS、Unix、FreeBSD、iOS、

Android 等操作系统下，满足对操作系统可靠性要求极高的应用场合。 

SAGI 使用自有知识产权的 ZDLink 通讯协议，可为行业客户提供板载、跨平台 PC端的通

讯协议 SDK 开发包，方便行业用户将 SAGI 集成到自有的系统中，甚至可以做到保持原操作

方法不变，无缝替换为 SAGI 导航飞控系统。 
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2 特点与应用 

É 集成工业级双余度 MEMS 惯性测量单元、三轴磁强计、气压高度计、空速计、GNSS模块。 

É 双组合导航系统。使用双层 17 阶扩展卡尔曼滤波器对传感器信息进行融合，自动根据卫

星信号质量在 GNSS/INS与 AHRS/DR导航模式之前切换。 

É 使用基于 ADRC 的自适应控制器，提高了系统的控制精度和鲁棒性，自动适应不同海拔、

不同空速下的飞行。 

É 使用自适应制导率，动态识别飞行器数学模型，航线回路、高度回路控制精度高，不需要

调整参数。 

É SAGI-QP支持固定翼垂直起降功能，其特有的 SPACE飞行模式（旋翼、固定翼模式平滑

转换），可以在固定翼与多旋翼两种飞行模式下自动切换。 

É 内置全球地磁模型和经过极地飞行考验的磁罗盘校准算法，使得 SAGI 可以一键完成磁罗

盘校准，卫星定位后立即起飞。 

É 强大的远程技术服务，无论用户在何时何地，随时可以通过互联网请求 AheadX官方的远

程技术支持。 

É 9 条任务航线，1 条降落转换航线，单条任务航线最高可达 200个航点。 

É 具有定点、等距、等时快门拍照功能，同时记录航拍点的 POS数据。 

É 任意的安装方式。SAGI 具有安装角校正和杆臂补偿功能，可以以任意的安装角度和位置

安装在飞行器上。 

É 模拟训练功能。SAGI 可以配合 AheadX 的半物理仿真系统使用，方便对无人机驾驶员进

行日常模拟训练。 

É 内置黑匣子数据记录功能，可循环记录约 60 分钟的飞行数据。支持连接外置数据记录仪，

记录高达 2000小时的飞行数据。 

É 在线升级功能。用户可通过互联网快速获得最新版本的固件和地面站软件。 
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垂直起降固定翼作为一种新型无人机飞行实现方式，具有多旋翼和固定翼两种飞行器特性

的优点：起降场地要求小，起降自动化程度高，续航时间长，飞行速度无严格限制，可搭载复

杂任务载荷，飞行安全性高。 

可广泛应用于山区测绘，复杂线路巡检，贵重资产保护，物流运输等各种复杂飞行任务。 

  



致导科技（北京）有限公司 
 

 

4 

©2017 AheadX 保留所有权利。                                                            www.AheadX.com 

3 技术参数 

 ↕ᶼө  ֜ө ῏Ṇө ᴄӇ ᶴ῏ אָ

  103  g  

ṐḼ  68*43*33  mm  

Ӗ⸗⸗ᴘ 25 12 9 V  

ה   1.2  W  

ṩӏ╗ẘ 85 25 -40 ℃  

ẘ  0.5  ° 动态，GNSS定位后 

ẘ≡ ᵿ 300  -300 °/s  

ו ẘ≡ ᵿ 18  -18 g  

ו ẘ≡ ẘ  20  mg  

ḦӇ ẘ  1  m CEP 

ẘ≡ ẘ  0.1  m/s  

ẘ≡ ᵿ 10000  -400 m  

≡ ᵿ 140  0 m/s  

ᶉ ≡ ᵿ 500  0 m/s  

ῡὔֹ   10  路  

SBUS ԃ   1  路 机载接收机使用 

SBUS ֦   1  路  

ῡΉᾚ ♆ 200  50 Hz  
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ὔ ≡ ὓᴬ  1  路 RS232电平 

⸗ᴘרὔ   2  路  

⸗ᴘרὔ ᵿ 58  0 V  

ᴦחῡ ὔר

 

 2  路  

ᴦחῡ ὔר

ᵿ 

65535  0 RPM  

CAN ὓᴬ  1  路 

用于智能电池、测高雷达、

外置磁罗盘等设备通讯 

ỴṜѨᴬ  1  路 

用于用户设备的数据转发、

外置黑匣子等其他机载设

备 
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4 基础测试 

本章将介绍关于飞控使用方面的基本测试，可参考本章内容进行装机后测试。 

4.1 ᴌ  

4.1.1  

系统供电：请确认给飞控供电连接正确，且供电电压在设计范围内。 

PWM 输出连接：请确认 PWM 1~4 连接至多旋翼电调，并确认逻辑顺序；请确认 PWM 

5~10连接固定翼控制舵机或电调与控制分配内容一致；请确认固定翼舵机供电连接是否功率

充足，如果飞控供电输出不足以满足舵机使用，请对舵机使用独立供电，避免供电不足导致

飞控或舵机等关键控制系统失效。 

数传电台连接：请确认飞控 1 号串口连接数传电台正确。 

SBUS接收机连接：如果使用机载接收机，请确认连接正确。 

4.1.2  

数据链连接：请将数据链地面端连接至 PC。 

辅助摇杆接入：请使用随机赠送的 SBUS-to-USB模块连接辅助摇杆设备。 

4.2 ꜘ  

开启准备运行地面站的计算机，启动地面站并加载在线地图或切换至离线地图。 
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4.3  

请开启机载航电系统供电，准备检查飞控及其他附属设备。 

4.3.1 ᴶ  

在地面站的指令区，数据连接页面，飞机连接区域选择正确的数传电台串口，并打开。 

4.3.2 ꜡  

正常使用连接：在地面站的指令区，切换至通讯链路设置页面，在遥控器连接区域选择

正确的 SBUS-to-USB 模块所对应的串口，即可建立辅助摇杆连接。 

在地面站中开启摇杆仪表，并在仪表上选择与真实辅助摇杆控制模式相对应的控制模

式，扳动主摇杆，观察是否有对应的动作响应。 
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4.4 ῗ ꜗ  

本检查主要用于装机后与飞控系统直接相关的关键机构检查，与起飞前检查不同。除了

以下内容所涉及到的部分，飞行器其余关键部件的检查需要根据无人机设备不同而进行针对

性检查。 

 

 

4.4.1  

将飞控模式切换至 FW 舵面遥控模式，使用辅助摇杆控制相应舵面执行动作，并检查逻

辑是否正确，舵量是否合理。 

此时如果推动固定翼油门摇杆，飞控将会执行相应输出，即如果动力系统此时已供电，

将会开始旋转，请注意操作安全。 

检查完毕后，如果有舵机控制问题，请修改控制分配相应参数或调整舵机安装方式。如

果没问题，请将飞控模式切换至待飞模式。 

 

4.4.2  

将飞控模式切换至 MR 准备起飞，多旋翼电机将会进入怠速模式。此时请检查四个电机

的转向是否正确。 

轻轻向上推动多旋翼油门滚轮，多旋翼动力系统将会开始进行姿态增稳的模式，此时推

动辅助摇杆的俯仰，滚转，偏航通道，将会观察到四个旋翼电机出现相对应的转速调整。 

ᵒ 

‭ ᾩε ṃỨῑ ᾟ‟Ԅ ᴒὍεҧӟ ḟԄΪ 
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检查完毕后，如果旋翼输出逻辑有问题，请调整旋翼电机旋转方向，或四个旋翼输出接线

顺序，或调整控制分配参数中 PWM 1~4 相关参数。如果没问题，请将飞控切换至待飞模式。 

 

4.4.3  

空速检查非常重要，请必须保证空速数据正确可靠，否则飞行器将无法实现模式转换和

自动飞行。 

请对准空速管轻轻吹气，观察地面站中的 HUD 中的校正空速一栏是否有数值变化，正

常轻吹一次，校正空速数值可以达到十几米每秒或更高。 

请勿含住空速管用力吹气，很可能导致超过空速计量程，造成测量不准。 

 

 

4.4.4 GNSS  

请将 GNSS天线暴露在良好空域环境中，等待搜索 GNSS卫星信号。 

正常情况下，冷启动飞控设备，可在 3min 之内搜索到 14 颗卫星以上；热启动飞控设

备，可在 1min 之内搜索到 14 颗卫星以上。 

如果长时间搜索 GNSS卫星信号，始终小于 14颗甚至为 0，请尝试进行以下工作：更换

空域良好的场地；检查 GNSS天线连接；更换 GNSS天线；检查机载航电系统电磁干扰情

况。 

如果以上操作均不能改善定位性能，请联系致导科技客户服务部进行飞控硬件检测。 

ᵒ 

ѕ⸗ᾩε ӟ ₭ᴬ⅍ῑ ᶼ₭∫ε Ԁấῡ ‭ᾩҒⱳ

ᶼẆἀ ṭ ӆѣ ⱴừỡԍң◓ᵜᶦӉ ₭ᴬ  
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4.4.5 ᶱ  

请检查动力系统供电电压及连接线是否符合安全标准。 

请检查舵机等伺服机构供电电压及连接线是否符合安全标准。 

 

4.4.6 ‼  

由于 SAGI 是精密航空电子设备，内置高精度磁强计用来测量地球磁场，用于姿态测量

融合计算，故飞行前需要保证磁罗盘功能正常。 

如果是第一次装机或修改硬件安装后第一次测试，请进行磁罗盘高级校准。 

如果已经进行过磁罗盘高级校准并通过，则再次飞行时，如出现磁罗盘报警，则只需进

行磁罗盘快速校准即可。 
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5 升级 

SAGI 是致导科技研发的新一代导航飞控系统，我们将会不断丰富壮大产品功能，不断完

善修复产品不足，所以为您提供了配套的飞控固件在线升级软件。 

升级固件需要连接飞控的 1 号串口进行通讯。本固件升级软件支持串口直连，数传电台

连接两种硬件连接方式。 

将飞控或电台连接至电脑后，打开固件升级工具，搜索串口并选择正确的串口号后打

开；点击读取飞控信息，即可获取到本台 SAGI 的相关信息和固件版本；点击获取最新固

件，下载飞控对应型号的固件，并显示最新版本及更新内容；点击升级即可开始升级。 

升级完成后，请重启飞控。 

 

 

Ấ  

Ѭ ԀᵻẦẁ ׳֘ ᷁ ḿ ᴟᾎѡ᷁εẤ ᶇ׳ Ѳ׀ἂ і

ὔᴟᾎẉḿ֦ѬᾑҬӟḔ  
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Ầẁ׳ ᷁ ӡᶵᾛ←σ 

 到固件升级工具安装目录下，执行 Enforcement.exe，再次连接飞控串口，手动选择飞控

类型，下载固件并升级。 

 如错误选择飞控类型，强行更新固件后，飞控将无法正常工作。 
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6 常见问题 

6.1 GNSS ᵣ  

6.1.1 GNSS  

AheadX SAGI/LEO 系列飞控产品配备有 GPS/GLONASS卫星定位系统信号接收功能，

在良好环境下可接收达近 20颗卫星，定位精度 1m 以内。 

以 GPS为例，其信号频率在 1575.42MHz，属于右旋极化的弱信号，对天线接收频率产

生影响或对卫星信号产生干扰或遮挡的情况，都可能造成定位效果下降。 

单点 GNSS接收天线通常采用陶瓷天线，其天线组成主要包括陶瓷片、银层、馈点、放

大器。陶瓷天线的信号接收范围近似半球面，以天线金属屏蔽安装面为分界，塑料外壳方向

为信号接收方向。由于陶瓷基体比较脆弱，如果天线本身受到损坏，将彻底失去信号接收功

能。 

 

6.1.2 GNSSḪ  

6.1.2.1  

在半球面信号接收方向上，任何金属材料（或具有导电能力的材料，如碳纤维、导电橡

胶等）都将削弱或吸收该方向传过来卫星信号，直接导致 GNSS信号接收效果下降，定位质

量下降。 

在半球面信号接收方向上，存在较厚的非金属材料（除理想无损耗理想介质外），将可能

产生一定信号强度衰减（视介质材料而不同）。 
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6.1.2.2  

放置于 GNSS天线周围的电子设备，包括电源设备、控制设备、储存设备、伺服设备

等。其内部的电子电路存在较高频率的电流变化，如 CPU，内存，晶振，电容电感等可能产

生电磁干扰，对于弱信号 GNSS接收天线，其影响效果显著。 

日落时间段，大气电离层受到太阳电磁辐射影响，可能会出现定位质量下降的情况。 

6.1.2.3  

因天线面是银层，其抗氧化能力非常弱，雨水，湿气等都会对天线的表面产生氧化，时

间久了，银层会产生类似铁锈一样的颜色，这种情况天线会产生频率偏差（频率偏高或是偏

低），从而造成收星颗数少，信号不够强。 

6.1.2.4 Ғ  

天线的馈线存在弯折，SMA 接头存在虚接、氧化、损坏等情况，均会导致天线整体阻抗

不匹配，其信号增益受到影响，导致信号质量下降。 

如天线周围存在磁导率较大的金属物体或介电常数较大的肌肉组织等，都将改变天线的

驻波比，影响天线的接收性能。 
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6.1.2.5  

GNSS信号经由建筑物、水面或其它反射物表面反射抵达接收机天线的干扰信号。经反

射的信号路径增长了，其伪距存在系统偏差，致使定位结果不准。 

6.1.2.6  

陶瓷天线因受到冲击，压力，温度剧烈变化而产生物理损坏，将导致天线彻底失效，无

法接收信号。 

 

 

 

 

6.1.3 GNSS  

6.1.3.1  

AheadX SAGI/LEO 配备的 GNSS卫星定位接收芯片及天线，在良好环境下，可接收近

20 颗卫星的有效信号。当天线安装位置受到干扰或使用环境存在较多干扰时，通常将下降至

15 颗卫星以下甚至更少，其定位质量将存在隐患。 

6.1.3.2 Ḫ  

在一些受到干扰的情况下，搜星数量变少的同时，其每颗卫星的信号质量也将受到影

响。当卫星信号数据存在干扰时，总体的定位结果将可能存在更大误差。此时若需要达到可

用的定位数据所需要的信号搜索时间将大大增加。 

6.1.3.3 ᵣ  

在存在遮挡，干扰，环境影响等情况下，GNSS定位信号质量下降，其解算出的定位精

度将直接受到影响，定位精度因子（PDOP）大于 2 时将无法正常飞行。 
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6.1.3.4 ᵣ  

如果存在干扰隐患，将难以排除在飞行中暴露危险的可能性。定位数据变差或丢失情况

下，飞控将进入 AHRS/DR航位推算导航模式，此时将维持原模式等待定位数据恢复，或被

迫采取保护性模式进行开伞等。但如果定位数据无法恢复，则难以避免出现意外飞行事故。 

6.1.3.5 ┼  

如果存在干扰隐患，而恰巧定位数据处于 AHRS/DR，GNSS/INS导航模式切换阈值附

近，则可能存在极大隐患。此时飞控将选择采用符合 GNSS/INS导航模式的定位数据，而此

时该数据并不够稳定连续，虽然飞控平滑过渡机制会剔除误差过大的错误数据，但仍可能导

致飞行器位置跟随出现异常而难以可靠控制。 

 

6.1.4 GNSS ᶕ  

6.1.4.1 ᾭ  

高于所有周边电子设备、金属部件安装，避免任何安装位置附近的遮挡干扰，否则将产

生极大的信号接收死区，造成定位效果直线下降。 

尽可能避免电导率较高材料遮挡，如含有碳纤维、金属粉末的壳体、漆面等。 

6.1.4.2 ᾭ  

远离电源稳压设备，远离电源导线，远离含有高速信号、数据处理的设备，远离大功率

无线电设备。 

以上远离视设备情况而不同，通常建议至少 5cm 以上。 

6.1.4.3 ᾭ  

由于 GNSS陶瓷天线出厂时封装于保护壳体内，如果受到严重冲击，剧烈温度变化而产

生基体损坏、银层损坏，可能较难察觉，故如果发生以上异常情况，请谨慎检查并建议更
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换。 

6.1.4.4 ╦ ᵣ  

卫星数量大于等于 18 颗，PDOP=0，定位质量较好 

卫星数量大于等于 18 颗，PDOP=1，定位质量一般 

卫星数量大于等于 18 颗，PDOP≥2，定位存在危险 

 

卫星数量大于等于 14 颗小于 18 颗，PDOP=0，定位质量一般 

卫星数量大于等于 14 颗小于 18 颗，PDOP≥1，定位存在危险 

 

卫星数量小于 14 颗，特别危险 

 

可靠性：较好＞一般＞危险＞特别危险  （可用，建议停止使用，严禁使用） 
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6.2  

可能干扰磁罗盘的设备：发动机，电机，云台，供电导线，带磁螺钉，较大金属结构等。 

a) 尽可能远离发动机，避免磁罗盘和震动的双重强烈干扰； 

b) 电机和云台工作将会产生较大磁场干扰，严重干扰磁罗盘工作稳定性； 

c) 供电导线将会在电流变化时产生干扰电磁场，对磁罗盘工作带来不可预知的严重干扰； 

d) 带磁螺钉和较大金属结构将会对磁罗盘产生恒定的偏转干扰。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ấ  

ὔᵔᵿ 10cm ᵿԒїỆ֦♪Ӗ⸗ḿ εṽ τ15cm ᵿԒїỆ

֦♪⸗ῡε҈ᴵ ṽ ח ᶴτ ᴦחῡ 30cmỡΉ  

Ὕ  

Ḅ ὔᵔᵿ⸗ Ẇἀѣ њᾢ← Ԁεᴴ ӓⱴᶸ שּׁ  
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6.3 ꜠ 

1. 线缆连接存在虚焊，松动等情况。 

2. 无线电发射设备干扰严重，舵机线缆过长。 

3. 舵机负载过大，无法满足控制需求。 

4. 舵机供电不足。 

 

 

6.4 Ғ  

1. 存在较大侧风。 

2. 飞行器气动不对称。 

 

 

6.5 ₴Ғ‼ 

1. 飞控受到强烈撞击，传感器受损。 

2. GNSS定位质量差，定位信息频繁异常跳动。 

 

 

6.6 ┼ ҅ Ғ҅  

1. 舵机摇臂及连杆严重不一致，导致控制结构非线性。 

2. 控制分配舵机行程不合适。 
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6.7  

1. 转换空速设置不合理。 

2. 动力不足或气动阻力过大。 

3. 空速管过长、堵塞、破损、松脱等。 

4. 手动遥控无法转换，固定翼油门未达到 90%以上。 

 

 

6.8  

1. 降落航线不合适，无法满足转换条件阈值。 

2. 转换空速设置不合理。 

 

6.9 Ғ ᵲԋ 

1. 线缆或负载设备异常短路造成设备损坏。 

2. 供电不足。 

3. 输入供电超限。 
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7 售后服务政策 

1. 本公司产品实行国家相关三包规定，对于符合保修条件的产品提供免费维修、换货和

退货服务（仅限于在中国大陆地区购买的产品）。 

2. 自售出之日起 7 日内出现设备性能问题，可以换货及退货。并且一年内提供免费维修。 

פὈᴢפ ᴿҧіῪҬσ 

可提供有效的购买证明、单据及单号； 

机器序列号、出厂标签及其他标识无撕毁、涂改迹象； 

出现非人为的性能故障。 

їṝ҇ Ὀ ᵘԀ ӡ ᵿσ 

产品序列号条码或型号与产品本身不符； 

产品经过非我公司官方授权人员拆装、电路改造； 

使用非我公司推荐的第三方部件导致的损坏； 

发生人为的非产品本身质量问题导致的撞击、烧毁、水浸、冻结、机械破坏、摔坏等； 

其他非产品本身设计、技术、制造、质量等问题而导致的故障或损坏； 

配套内 U 盘及其他配套配件。 

Ẉӟӡσ 

自购机当天开始算起，一年内（包括到期当天），为商品的保修期。 

因商品本身质量问题引起的故障，可免费保修，发生人为的非产品本身质量问题导致的

撞击、烧毁、水浸、冻结、机械破坏、摔坏等。 

软件免费升级的期限：终身免费 。 
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保修时需自行提供邮寄费用，（回寄费用由我公司承担）。 

ẈַײӟӡῙԒפᵌḄі  σאָ

ӟӡ  ֜ זԒḲ ΐזΐ אָ

ἆῠӟ  

400 热线 

由技术支持工程师提供专业人工服务，

负责疑难问题解决、故障受理 

7*8 小时 

远程协助 

利用远程协助方法，帮助客户进行调

试、解决故障等 

5*8 小时 

客服邮箱 提供多种人工服务方式，解答客户产品

应用、故障申报、需求反馈、商务等各

类问题，客户可根据个人习惯自行选择

服务方式 

7*8 小时 

微信、QQ 

 

保修期外，我公司提供有偿维修服务。 

对于不属于退换货或免费保修范畴的售后问题，客户需要付费维修，费用包含维修费、

更换零件费用以及快递费。 

 

以上包换和保修原则，在享受此服务的同时，都必须提供有效的保修单据，否则将不予

以处理。 

本保修条例最终解释权归致导科技所有。 

 

ḿ ἆԄᶁΐז σ400-827-5966 

客服时间：周一至周五 09:00-18:00  全面服务 
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周六及周日 10:00-17:00  售后登记 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

公司地址：北京市海淀区知春路 56 号中航科技大厦四层 

服务热线：+86-400-827-5966 

代理合作：+86-010-58479619 

宣传合作：+86-010-82961282 

公司网站：http: / /www.AheadX.com 
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