
现场操作指导

一、安装前注意事项

1、安装时，要保证雷达突出或与其他物体平齐，雷达左右两侧各 1.5m 之内无其他干扰物，

否则会干扰雷达。

2、雷达安装时，指示灯朝上安装；

二、安装要求

2.1横向安装距离

直杆场景：雷达中心距离杆子横向距离为 10-20cm

非直杆场景：雷达中心距离杆子横向距离为 20-30cm

横向安装示意图



2.2安装高度

小车建议安装高度（路面与雷达指示灯的距离）0.65m-0.7m；大车建议安装高度 0.9m-1.1m

（有条件最好再多加装一个，装在 0.65m 位置）；既有大车小车的混合车道建议安装两个雷

达，安装高度分别为 0.65-0.7m、0.9m-1.1m

三、小程序连接

3.1打开雷达蓝牙

通用版雷达之前版本需要断电重启开启雷达蓝牙，后面版本的默认是一直打开雷达蓝牙，不

需要任何操作

3.2手机设置：

打开手机蓝牙和定位，进入雷达小程序进行搜索调试



四、配置界面参数

通用雷达配置界面

4.1过车类型

小型车、混合车型、大型车（该参数根据现场车类型进行选择）

4.2道闸杆类型

直杆、栅栏杆、广告杆（根据现场杆类型进行选择）

4.3杆长

一般设置比实际杆长短半米以上（实际杆长最好是从雷达到杆尾部这段实际长度来计算）



4.4固定方式

分为左右，背对雷达，杆在雷达左侧为左固定，杆在雷达右侧为右固定（该参数根据现场固

定方式进行选择）

左右固定图示

4.5保存雷达配置及学习

保存配置后会提示学习，直杆版雷达只有抬杆学习，通用版雷达有抬杆学习、杆起落学习、

落杆学习，学习的时候小程序会提示，请根据小程序提示让杆处于对应状态

（1）抬杆学习：把杆抬起来，保证雷达前方左右各两米都是空的进行学习

（2） 起落杆学习：保证雷达前方左右各两米都是空的，用遥控器起落杆进行学习

（3）杆落地学习：保证雷达前方左右各两米都是空的，用遥控器把杆落下后进行学习



五、高级设置界面参数

通用版高级设置界面

5.1人车区分

默认是关闭，即人和车感应到都是亮绿灯给信号；

打开人车，即过人亮黄灯不给信号，过车亮绿灯给信号

5.2行车方向

默认是双向通行，即两个方向来车都检测；选择左即来车方向为从左到右才检测，从右到左

不检测，选择右则反之（背对雷达区分左右）



5.3继电器状态

默认是常开，即雷达不感应的时候蓝橙线是断开状态，雷达有感应亮绿灯时蓝橙线是导通状

态；

常闭，即雷达不感应的时候蓝橙线是导通状态，雷达有感应时蓝橙线是断开状态

5.4延时落杆时间

指物体出雷达区域后，雷达维持绿灯亮的时间

5.5临近不检测距离

雷达前方设置的多少距离内是不检测的

六、指令调试

6.1操作设置

更多--指令调试--清空输入框--粘贴指令--发送（发送完回复 Done 就是发送成功，回复 Error

就是发送失败）如下图所示



指令发送界面

七、目标图

目标图



7.1开始目标显示

可以显示当前雷达检测区域内的点云数据，会打印出点云的位置信息以及信号强度

7.2抬杆背景学习数据显示

点击后可以显示最后一次操作抬杆背景学习的数据

7.3杆起落学习数据显示

点击后可以显示最后一次操作杆起落学习的数据

八、特殊场景说明

8.1大角度场景

说明：车与雷达不是直进直出的，与雷达形成角度进车；

a 当角度在 10-30 度之间：（1）对于中小型车的场景，需要上下各装一个雷达，一个装

60cm，一个装 80cm，高级设置里面延时落杆时间改为 1s；（2）对于有大型车场景，需要上

下各装一个雷达，一个装 60-70cm，一个安装在 100-110cm，高级设置里面延时落杆时间改

为 3s；

b 当角度大于 30 度：不建议使用雷达，如果要使用请配合地感一起使用；



角度示意图

8.2人车混行场景

行人经常会经过雷达检测范围内走的场景，雷达人车区分默认关闭，感应到人会进行防砸，

人车都感应，但是人过会导致提前落杆，在落杆过程中车要是刚好开进去，如果感应不及时，有

砸车风险；如果打开人车区分，过人亮黄灯不给信号，落杆过程中要是过人过人不会防砸，可能

会砸到人，遇到人车混合的场景建议不使用雷达

8.3大车场景

有大车的场景：比如说大货车、半挂车、泥罐车这种大车，安装要求如下：上下各装一个

雷达，一个安装在 60-70cm，一个安装在 100-110cm，高级设置里面延时落杆时间改为 2-3s，

有地感可以只装一个在 100-110cm，延时最好一样设置 2-3s

8.4地下车库斜坡场景

雷达安装高度为 65cm，高级设置里面延时落杆时间设置 1s；

九、常见问题处理

9.1绿灯常亮

确认雷达前方左右各 2 米都无障碍物，且杆长设置不会超过实际杆长，还会出现绿灯常亮不

落杆，请抬杆保证前方是空的，点击目标图里面的开始目标显示后截图给我们，我们会指导

调试



9.2反复起落

先确认是不是杆起落的时候雷达亮绿灯了，是的话请确认杆类型，左右固定有无设置对，学

习有无按小程序指示操作，如果操作都没问题，还会反复起落，请联系我们进行调试

9.3雷达绿灯亮灭不落杆

请确认接线以及接的主板信号端有无接对，如果都没问题，请用万用表打到蜂鸣档，取雷达

蓝橙线，测量雷达信号，正常情况是亮绿灯两线导通，不亮绿灯两线不导通，如果出现亮绿

灯以及不亮绿灯的时候都会不导通或者都会导通的情况，那就是雷达硬件有问题，需要返厂

维修

9.4杆落定后，物体去触发雷达，物体离开后雷达绿灯一直不灭

先确认杆类型，左右固定有无设置对，学习有无按小程序指示操作，如果操作都没问题，还

会落杆状态下一直亮绿灯，请联系我们进行调试

9.5亮黄灯不落杆

这是打开人车区分导致，人车区分现阶段不是百分百的，存在误判，默认是关闭的，不建议

打开
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