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RPLIDAR S1 开发套装包含了方便用户对 RPLIDAR S1 进行性能评估和早期开发

所需的配套工具。用户只需要将 RPLIDAR S1 模组通过 USB 线缆和 USB 转接器

与 PC 机连接，并将电源适配器连接至电源和 USB 转接器，即可通过机器人管

理与开发软件 RoboStudio 中的 Lidars 插件观测 RPLIDAR 工作时采集得到的环

境扫描点云画面或者使用 SDK 进行开发。 

套件包含的组件 

RPLIDAR S1 开发套装包含了如下组件： 

o RPLIDAR S1 模组（内置 PWM 电机驱动器） 

o USB 适配器 

o Micro-USB 线缆 

o 电源线 

 

图表 1-1 RPLIDAR S1 开发套件实物图 

简介 

USB 适配器 

电源线 

Micro-USB 线缆 

RPLIDAR S1 
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RPLIDAR S1 模组 

            

图表 1-2 RPLIDAR S1 模组实物图 

RPLIDAR S1 开发套装中包含了标准版本的 RPLIDAR S1 模组。同时，模组内集

成了可以使用逻辑电平驱动的电机控制器。开发者可以使用该电机驱动器使用

PWM 信号对电机转速进行控制，而从控制 RPLIDAR 扫描的频率或者在必要时

刻关闭电机节能。 

关于模组的使用、接口信号定义等请参考后续介绍。 

USB 转接器 

USB 转接器自带拨码开关，使用该开关可实现波特率 115200 和 256000 两者间

的切换，方便连接 RPLIDAR S1 和之前的型号。注意与 RPLIDAR S1 一起工作

时，请将该 USB 转接器切换至 256000 波特率。 
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图表 1-3 RPLIDAR S1 USB 转接器实物图  
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设备连接 

1) 将开发套装中提供的 RPLIDAR S1 模组的连接线与 USB 适配器进行连接。 

 

图表 2-1 连接 RPLIDAR S1 与 USB 转接器图 

2) 将 USB 转接器通过 Micro-USB 线缆与 PC 连接，并将电源适配器一端连

接至电源，另一端连接至 USB 转接器。如果 PC 已经启动，在 USB 线缆

连接后，可以观测到 USB 转接器指示灯点亮，此时 RPLIDAR S1 模块并未

转动。 

 

图表 2-2 连接 USB 转接器与 Micro-USB 实物图 

USB 适配器驱动程序安装 

USB 适配器采用 CP2102 芯片实现串口(UART)至 USB 信号的转换。因此需要在

PC 系统中安装对应的驱动程序。其驱动程序可以在配套的 SDK 包中找到，或者

从 Silicon Labs 的官方网站中下载： 

http://www.silabs.com/products/mcu/Pages/USBtoUARTBridgeVCPDrivers.aspx  

这里以 Windows 系统下为例，演示安装过程。 

通过前几步操作将 USB 适配器与 PC 相连后，执行 CP2102 的 Windows 驱动程

模组连接与使用介绍 

   

http://www.silabs.com/products/mcu/Pages/USBtoUARTBridgeVCPDrivers.aspx


 

   7 / 19 

Copyright (c) 2009-2017 RoboPeak Team 

Copyright (c) 2013-2017 Shanghai Slamtec Co., Ltd. 

 

序安装文件(CP210x VCP Windows)。请按照操作系统的版本选择执行 32 位版本

(x86)或者 64 位版本(x64)的安装程序。 

图表 2-3 选择 USB 转接器驱动程序进行安装 

 

图表 2-4 USB 转接器驱动程序开始安装界面 

按照系统提示完成安装过程后，可以在[控制面板]->[设备和打印机]窗口中看到

识别到的 USB 适配器所对应的串口名。（下图为 COM65） 

 

图表 2-5 识别到的 USB 转接器所对应的串口名 
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使用评估软件 

SLAMTEC 在机器人管理与开发软件 RoboStudio 中提供了可视化插件 Lidars 用

于评估和调试。通过该插件，用户可以直观地观测到 RPLIDAR 实时的测距扫描

结果，并且可以保存测距结果至外部文件供进一步分析。 

目前该软件需要运行在 Windows 平台下，对于 Linux 和 MacOS 用户，可以使

用 SDK 中提供的其他示例程序。 

请确保 RPLIDAR S1 模组已经通过 USB 转接器连接至 PC，且已经安装了前文所

述的驱动程序。运行 RoboStudio，注册账号并登陆。 

 

图表 2-6 RoboStudio 登录界面 

如果连接正常，则将看到如下界面，点击文件->雷达选项，左侧弹出雷达浮动

窗口，然后展开串口，连接至 PC 的雷达将出现在列表中，点击该雷达图标即可

在雷达下方展开工具图标列表，左侧为调速按钮（雷达转动方可启用），右侧

为工具栏按钮，点击工具栏按钮可在主工作界面上打开工具栏选项，如下图所

示： 
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图表 2-7 RoboStudio 的 Lidars 插件工作界面 

其中串口下列出的雷达显示了当前连接雷达的序列号、版本及型号信息。所有

对 RPLIDAR 可进行的操作均已在工具栏列出： 

图表 2-8 Lidars 插件操作按钮说明 

点击扫描采集按钮 ，则可以在主工作区中看到当前的扫描图，默认电机旋转

参数设定在 10hz 左右： 

按钮 操作 说明 

  重启 RPLIDAR 命令测距核心重启，用于清除内部错误 

  数据采样保存 采集当前测距结果到外部文本文件 

  停止扫描 测距核心将进入节电空闲模式 

  开始扫描 扫描数据将在测距核心开始转动并稳定后显示 

  切换工作模式 在不同的工作模式间切换以适应具体的工作环境 

 调节电机转速 调节电机转速至实际需要的旋转速度状态 
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图表 2-9 Lidars 插件显示的雷达扫描的轮廓 

在主工作区鼠标右键菜单中可以选择不同的测距范围从而实现对扫描画面的缩

放。 

测距核心的扫描速度（转速）可以通过画面最后的文字读出。 

故障排除 

在内部测距系统工作异常或激光器发射功耗异常时，测距核心将自动进入保护

状态。演示工具以及 SDK 接口可以获得当前测距核心的工作状态。如果发生故

障，则可发送重启命令  要求测距核心重启。 

电机调速 

在实际运行中，为了适应不同的工作环境，满足特定的工作需要，用户如果需

要不同的电机旋转速度，可以通过 按钮来实现。 

点击此按钮后，按钮下方会弹出速度调节的对话框和仪表盘，用户可以直接填

入数字来指定具体的转速，填写完成后，电机将自动按照设定的转速旋转；用

户也可以 
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直接拖动进度条至指定的转速。主工作区左上方将显示当前的实际转速。例

如，下图主工作区右上方显示的转速为 12.88Hz。 

 

图表 2-10 Lidar 插件的电机调速对话框  
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RPLIDAR S1 模块接口规格与定义 

RPLIDAR S1 使用 SH1.0-6P 规范的母头底座，并配备一根本体线，具体接口定

义及本体线见下图： 

 

图表 3-1 RPLIDAR  S1 接口示意图 

色彩 信号名 类型 描述 最小值 典型值 最大值 

棕 
VCC 供电 总供电 4.8V 5V 5.5V 

红 

橙 
GND 供电 电线 0V 0V 0V 

黄 

绿 RX 输入 测距核心串口输入 0V 3.3V 3.5V 

蓝 TX 输出 测距核心串口输出 0V 3.3V 3.5V 

色彩 信号名 类型 描述 最小值 典型值 最大值 

红 VCC 供电 总供电 4.9V 5V 5.5V 

图表 3-2 RPLIDAR  S1 模块引脚规格与定义 

开发参考与 SDK 使用 
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RPLIDAR S1 模块使用单独的 5V DC 电源同时为测距系统和电机系统供电。不需

要额外其他供电电源。 

RPLIDAR S1 内部带有具有可调速功能的电机驱动器，可通过接口中的

MOTOCTL 信号对旋转电机的启动、停止以及旋转速度进行控制。 

o 参考系统设计 

 

图表 3-3 RPLIDAR  S1 模块引脚参考系统设计 

USB 转接器引脚定义 

USB 转接器同样采用 XH2.54-5P 规范的插座，可以直接与 RPLDIAR S1 的连接线

相连。其引脚定义与 RPLIDAR S1 的本体引脚定义相同。 

电源适配器规格说明 

输入 

项目 
单

位 
最小值 典型值 最大值 备注 

输入电压 VAC 90 100-240 264 单相输入 

输入频率 Hz 47 50-60 63  

输入电流 A   0.4 
在 100Vac 输入和最大负载

条件下最大为 0.4A 

V5.0 

GND 

TX 

RX 

MOTOCTL 

电源(5V DC) 

UART 

PWM Generator 

MCU/DSP 

RPLIDAR 
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浪涌电流

（冷启动） 
A   30 

在 230Vac 输入和最大负载

条件下最大为 30A 

平均效率 - 78.7% - - 

在输入 115/230VAC 时，

输出负载的

100%/75%/50%/25%四点平

均效率小于 78.7% 

输入空载功

耗 
W - - 0.1 

在输入 100Vac-240Vac 条

件下，输入空载功耗小于

0.1W 

图表 3-4 RPLIDAR 电源适配器输入规格参数 

输出 

输出 
           负载条件 

峰值负载 电压范围 纹波与噪声 备注 

最小负载 最大负载 

5.0V 0.0A 2.0A / 4.75V-5.25V ≤100mV  

图表 3-5 RPLIDAR 电源适配器输出规格参数 

纹波与噪声：测量时示波器选用 20Mhz 带宽限制，输出端要并联一颗 0.1uF 的

陶瓷电容和一颗 10uF 的电解电容（在 100Vac-240Vac 输入条件下）。 

线性/负载调整率 

输出       负载条件 
负载调整率 线性调整率 备注 

 最小负载 最大负载 

5.0V 0.0A 2.0A ±1% ±3%  

图表 3-6 RPLIDAR 线性/负载调整率 

开机延迟时间 
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在 100Vac 输入和最大负载条件下最大 3s。 

在 240Vac 输入和最大负载条件下最大 2s。 

关机保持时间 

在 240Vac/50Hz 输入，最大负载同时在最差情况下关机，最小 30ms。 

上升时间 

100Vac-240Vac 输入，最大负载条件下最大 40ms。 

输出过冲/欠冲 

当电源开/关机时最大 7%。 

输出负载瞬态响应 

输出电压在 4.75V-5.25V 之间，负载变化：从最大载的 25%到 50% 再到 25%或从

最大载的 50%到 75%再到 50%，斜率：0.5A/us, 频率：100Hz，输出过冲小于±

5%。 

保护要求 

短路保护 

当输出短路时，产品输入功率降低且不会损伤，当短路情况解除后，产品将自

动恢复正常。 

过流保护 

过流点限制：在最大负载的 110%-180%（在额定输入电压条件下） 

当过电流时，输出将进入打嗝模式，当过电流解除后，产品将自动恢复正常。 

 

对 RPLIDAR S1 扫描频率进行控制 

用户可以直接调用 SDK 中相关函数进行调节电机转速，从而修改雷达扫描频

率。  

请参考 RPLIDAR 协议规范与应用文档了解详情，或者参考 SDK 中关于获取

RPLIDAR 扫描频率的代码。 
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使用 SDK 进行开发 

SLAMTEC 提供了对 RPLIDAR 进行开发的配套 SDK。该 SDK 支持 Windows、

Linux 操作系统，且用户也可以通过 SLAMTEC 提供的 SDK 源代码快速将 SDK 移

植到其他的操作系统或嵌入式系统当中。请参考 SDK 文档了解详情。  
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预热与最佳工作时间 

由于测距核心在工作中将产生热量，建议在 RPLIDAR 工作（开启扫描模式、扫

描电机开始运转）2 分钟后使用。此时测距精度将达到最佳水平。 

环境温度 

当环境温度与常温差距过大将影响测距系统的精度，并可能对扫描系统的结构

产生损害。请避免在高温（>40 摄氏度）以及低温（<-10 摄氏度）的条件中使

用。 

环境光照 

相较于 RPLIDAR A 系列雷达，RPLIDAR S1 具备更强的抗环境光干扰能力，支持

在室外环境下正常工作。 

 

  

操作建议 
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修订历史 

日期 版本 描述 

2019-03-28 1.0 RPLIDAR S1 初始版本 

2019-06-18 1.1 开发者套件组件变更 
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