
《环境感知系统故障维修》



1、考勤  

2、检查学生实训工装、精神状态

3、强调6S与实训安全

4、角色分工

组织教学
质检员

质检员

记录员

记录员 操作员

操作员

角色分工



《胡小波：“中国光纤激光教父”的追光之

旅》，2004年，在深圳成功创立了原国内最大的

光纤激光器企业；2015年，创立镭神智能，并将

其打造成拥有多个技术“唯一”的国产激光雷达领

军企业。2017年初开始研制TOF单线激光雷达，

同年7月开始研制TOF多线激光雷达2022年，镭神

智能发布图像级1550nm光纤车规激光雷达LS系列

https://xyzh.xidian.edu.cn/info/1145/7498.htm

思政教育

https://xyzh.xidian.edu.cn/info/1145/7498.htm


我校校中厂接收到一辆故障车辆，故障现象为激光雷达无法识别障碍物，经

班组长初步检查，发现激光雷达的参数配置错误，需重新设置。学生要在1个学

时内，依据车辆维修手册、激光雷达产品手册及激光雷达故障检测指导手册等

技术标准要求，利用激光雷达上位机软件、wireshark软件、卷尺等工具，完

成激光雷达的参数调试，确保激光雷达环境感知功能状态良好。

任务来源



2.激光雷达同段网络地址不匹配故障维
修

3.激光雷达不同段网络地址不匹配故障
维修

一体化课程 学习任务 学习活动

任务来源

1.激光雷达参数调试（4课时）

学习任务四：车辆摄像头成像异常故障维
修

学习任务五：组合导航定位异常故障维修

环
境
感
知
系
统
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障
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学习任务一：倒车监测报警异常故障维修

学习任务三：激光点图成像异常故障维修

学习任务二：自动刹车触发异常故障维修

4.激光雷达端口错误故障维修



1.能准确描述激光雷
达上位机的使用方法；
2.能准确描述激光雷
达内、外参标定要点；
3.能通过观看“激光
雷达参数调试”视频
确定激光雷达内、外
参标定流程。

知识目标

1.小组协作完成激光雷
达参数调试方案图的
制作、优化、汇报；
2.能使用激光雷达上位
机软件修改Lidar IP、
Dest IP地址、端口数、
电脑IP地址及网关网
段；
3.能根据世赛智能网联
汽车技术项目技术规
范，在规定时间内完
成激光雷达参数调试。

能力目标

1.能够自觉遵守法律、法
规以及技术标准规定；
2.能培养认真负责的态度
以及弘扬持之以恒的精神；
3.能够与同学和教师建立
良好的合作关系，具备良
好的团队协作精神；
4.能够在实际操作过程中，
培养动手实践能力，培养
质量意识、安全意识、节
能环保意识、规范操作意
识及创新意识。

1.激发学习兴趣，并立
志投身科技强国建设；
2.通过贯彻高标准技术
规范，培养精益求精的
工匠精神；
3.客观评价自我和他人，
培养“公正、诚信”的
社会主义核心价值观。

素养目标 思政目标

学习目标



一、识读任务书，明确任务要求。

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



二、相关知识学习。

（一）激光雷达上位机使用
1.工具准备

任务模块 设备工具 功能备注

上位机使用

环境感知小车（鼠标、键
盘）

环境感知小车是联机调试
的载体

激光雷达上位机软件 激光雷达上位机软件用于
调试激光雷达

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



二、相关知识学习。

（一）激光雷达上位机使用

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



二、相关知识学习。

（一）激光雷达上位机使用
2.使用流程 双击激光雷达调试软件

单击Lidar图标，开始监听雷达数据

选择LSC16 1，点击“OK”

观察激光雷达实时数据及激光点云
是否正常

认识激光雷达菜单栏

上位机使用方法

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



二、激光雷达参数调试

（1）工具准备

任务模块 设备工具 功能备注

激光雷达参数调试

环境感知小车（鼠标、
键盘）

环境感知小车是联机调
试的载体

激光雷达上位机软件 激光雷达上位机软件用
于调试激光雷达

卷尺 用于测量激光雷达位置

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



一、激光雷达参数调试方案图绘制

（一）观看“激光雷达参数调试”微课，小组探究，确定激光雷达参数调试步骤

（二）游戏闯关，分组抢答

（三）小组讨论，绘制激光雷达内参标定方案图；

（四）小组讨论，绘制激光雷达外参标定方案图；

激光雷达内参标定方案 激光雷达外参标定方案

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



一、激光雷达参数调试方案图优化

（一）小组代表展示成果，开始找茬游戏；

（二）结合教师点评，小组合作优化“激光雷达内参调试”方案图。

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



双击激光雷达调
试软件

单击Lidar图标，
开 始 监 听 雷 达 数
据

选择LSC16 1，
点击“OK”

点击“LSC16”，
点击“Parameter”

点击Refresh state

修改Lidar IP、
Dest IP地址、端口

数
修改电脑IP地址及
网关网段

进入雷达调试软件，
修改端口数，监听
雷达数据，选择单
次回波，确定

激光雷达内参标定方案

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



（三）结合教师点评，小组合作优

化“激光雷达外参标定”方案图。

双击激光雷达调试软件

选择激光雷达，选择实时点云

使用卷尺测量雷达不同方向上的尺寸，
完成标定参数的填写，加载标定参数

点击算法控件，调整前后、左右、高度
安全距离

查看激光雷达是否能正常识别障碍物

检查底盘停障功能是否正常（进入安全
距离后车轮停止转动，离开后车轮转动）

激光雷达外参标定方案

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



一、上位机的使用

（一）双击激光雷达调试软件

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



（二）单击Lidar图标

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



（三）选择单次回波

“LSC16 1”，开始监

听雷达数据；观察发现

激光雷达实时数据及激

光点云正常

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



（四）认识激光雷达菜单栏

 1.Lidar页面认识

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



当雷达的电源和网线连接后，点击                按钮，

实现实时接收雷达数据。在弹出的雷达使用向导界面中点击确定按

钮，则软件自动探测数据是否接收到，进行实时数据处理与显示，点

击取消按钮，则不会接收雷达数据显示。选择LSC16-1（单次回波）

或 LSC16-2（二次回波）数据直接显示。

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



2.Offline页面认识

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



3.LSC16页面认识

设置

IP地址设置 端口数设置

电机转速

电机状态

更新数据 设置

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



点击设置，refresh，确认Lidar IP为192.168.86.200，

Dest IP设置成192.168.86.15为默认数据。Lidar IP是激光

雷达现在的地址，Dest IP是激光雷达把数据发送到的地址。

设置界面，选择5Hz，选择Motor stop，可感受激光雷达

停止转动。

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



二、激光雷达内参标定

（一）双击激光雷达调试软件

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



（二）单击Lidar图标，

开始监听雷达数据

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



（三）选择LSC16 1，

点击“OK”

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



（四）点击“LSC16”，点击“Parameter”

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



（五）点击Refresh state

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



（六）修改Dest IP地址，点击Set完成修改

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



（七）打开有线设置，修改电脑IP地址，点击应用，重启有线连接

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



（八）进入雷达调试软件，监听雷达数据，选择单次回波，确定，发现激光雷达

调试软件实时数据及激光点云正常显示

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



三、激光雷达外参标定

（一）双击激光雷达调试软件

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



（二）选择激光雷达，选择实时点云

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



（三）使用卷尺测量雷达前后、左右、上下不同方向上的尺寸

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



（四）完成标定参数的填写，加载标定参数

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



（五）点击算法控件，调整前后、左右、高度安全距离；

x_stop_range：x轴-前后方障碍物停止距离（单位：米）；

y_stop_range：y轴-左右方障碍物停止距离（单位：米）；

z_stop_range：z轴-上下方障碍物停止距离（单位：米）；

x_range：x轴-前后方障碍物最远感知距离（单位：米）；

y_range：y轴-左右方障碍物最远感知距离（单位：米）；

z_range：z轴-上下方障碍物最高感知距离（单位：米）；

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



filterRes：滤波-点云密度过滤值（值越小点云数量越少，值越大点云数量越多）；

cluster_distanc：欧式距离-在该值距离内都认为是一个整体（单位：米）；

min_points_num：点云个数--达到该数据的一个整体才对其进行处理 

max_points_num：点云个数--超出该数量点云数不对其进行处理；

save_config：保存当前参数配置；

recover_default：恢复默认的参数配置。

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



（六）查看激光雷达是否能正常识别障碍物

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



7.启动识别算法，启动底盘后检查底盘停障功能是否正常（进入安全

距离（黄色框线内）后车轮停止转动，离开后车轮转动）

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



一、自检、互检、终检

（1）检验激光雷达调试软件实时数据及激光点云是否正常显示。

（2）在工作页中记录结果。

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



一、师生总结

小组讨论，总结本次任务的优点与不足，并派代表进行汇报。

二、自我评价、组内互评、教师评价

小组讨论，总结本次任务的优点与不足，完成评

价表，认真听老师对各组的评价，进行记录并反思。

认真听老师对激光雷达参数调试思路的总结，记录、

体会并感悟检修过程的精髓，并派代表进行汇报。

优化决策明确任务 任务实施 交车验收 总结反馈制定计划



作业布置

1、绘制激光雷达参数调试方案图。



任务拓展

1、梳理“激光雷达同段网络地址不匹配故障维修“步骤。




