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免责声明

欢迎您选购本产品。

莫之比智能公司官网 https://www.microbrain.com.cn/ 。

任何用户在使用本产品前，请仔细阅读本声明。一旦使用，即被视为对本声

明内容的认可和接受。请严格遵守手册安装与使用该产品。如有不正当的使用，

而造成的损害或损伤，莫之比科技不承担相应的损失及赔偿责任。

本产品为莫之比科技版权所有。未经许可，不得以任何形式复制翻印。使用

产品及手册不会追究专利责任。



历史版本

日期 版本 版本描述

2022.08.4 1.0 UAV-R21-1 应用手册第一版本

2023.3.21 1.1 变更避障雷达安装转向线束朝右
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一、UAV-R21-1 简介

UAV-R21-1型避障雷达是莫之比智能自主研发生产的一款轻巧的毫米波避障

雷达传感器， 测量精度高、体型小巧、灵敏度高、重量轻、易于集成、 性能稳

定。该产品通过向前方发射扇形的 79GHz 电磁波并处理回波信号，判断前方是否

有障碍物，反馈障碍物与雷达的相对距离、速度、方位角等信息，引导无人机等

雷达载体避开障碍物， 确保其安全工作。

莫之比智能 UAV-R21-1 型中距雷达具有以下特性：

 收发天线采用 2发 4收 MIMO 阵列，方位视场范围 30 度，角度分辨和测角精

度高；

 工作频率为 77GHz~81GHz，具有动目标敏感、距离测量精度高的优点；

 有效探测距离 27m；

 支持 CAN 协议输出，默认波特率 500k；

 信号处理和控制单元采用单片 DSP +ARM 双核心架构，在内部高速数字信号

处理器上运行雷达数据处理、目标检测和目标跟踪等算法。

二、产品特征

 种类：避障型雷达

 型号：UAV-R21-1

 外形尺寸：76*71.5*19.6mm

 产品重量：约 87g（包括连接线）

 防水等级：IP67
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图 1 UAV-R21-1 轮廓图

三、产品参数

特性 参数 技术指标

天线性能

水平束波宽度 ±15°

垂直波束宽度 -5°~ +3°

最大 EIRP(dBm) 30

雷达性能

测距范围(m) 1.5~27

测距精度(m) ±0.1

距离分辨率(m) 0.12

雷达属性

发射频率(GHz) 79

刷新率(Hz) 20

调频带宽(GHz) 1.4

系统属性

工作电压(V) 5-24

工作温度 -40℃~85℃

功耗(W) 3W

防水等级 IP67

数据接口 CAN

PCB 尺寸（长、宽、高）(mm) 55*52*1.6
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四、产品实物图

图 2 UAV-R21-1 实物图

五、安装方法

UAV-R21-1 型雷达安装步骤：

 安装位置：雷达水平波束±15°、垂直波束-5°~ +3°波束范围内不能

有任何遮挡物；

 安装方向：雷达收发天线位于雷达背面箭头处，安装时雷达后面箭头方

向朝下，雷达线束朝左，雷达正面朝无人机飞行方向；

 安装角度：雷达安装时天线面（雷达正面）指向无人机正前方，根据无

人机飞行姿态向下的最大倾角，雷达向上倾斜安装,最佳安装倾角与飞机飞行过

程中的最大倾角与离地高度有关，一般安装倾角为 12°；

假设飞行过程中无人机的倾角为，无人机的工作高度为 H；最大预警距离

为 maxR ；则有如下表达式：

  max
H

sin 3
R






推导后可得：

max

Harcsin 3
R


 

  
 

令 0
max

H=arcsin 3
R


 

 
 

， 0 即雷达水平安装时能够接受的无人机最大倾角，

若无人机的倾角比 0 大，则需要进行修正，即将雷达向上倾斜安装，安装角度为

comp ，即使之满足 comp 0-   。即安装角度：

comp 0-  

需要指出的是，平台的稳定性越好，雷达波束在俯仰向的波动越小，安装角
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度 comp 越小，雷达对前方障碍物的探测也越稳定。

图 3 雷达安装示意图

六、快速使用步骤

 引脚定义

UAV-R21-1 传感器的接口引脚定义，如表 1：

表 1：UAV-R21-1 引脚接口定义

 数据解析

UAV-R21-1 传感器直接输出最近障碍物的 Y坐标，如下图所示，障碍物 1不

在雷达波束范围内，雷达探测不到，障碍物 2、3、4中，障碍物 2离雷达的距离

Y2 最近，雷达最终输出的值为 Y2.

引脚 线束标识 线束颜色 线束定义

1 VCC 红色 电源正极

2 GND 黑色 电源负极

3 TX_CAN_H 绿色 CAN_H

4 RX_CAN_L 白色 CAN_L
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图 4

CAN 通信波特率默认 500K（如需要以其它波特率输出，客户需提前告知），消

息 ID 采用 29bit 扩展帧，前向雷达 ID：0x71C，后向雷达 ID：0x72C，发送数据：

障碍物 X、Y 坐标，每帧数据固定为 4 个字节,发送数据为 16 进制。X、Y 均为

uint16_t 类型，各占两个字节，高字节在前。

例：（0x80 0x23 0x00 0xf8）

x = ((0x80*256)+0x23）- 32768 （cm）

Y = (0x00*256)+0xf8 (cm)

UAV-R21-1 消息定义如下表所示。

表 2:UAV-R21-1 雷达帧消息定义

七、产品使用注意事项

 雷达在运输、存储、工作和拿取的过程中需要充分做好静电防护工作，如出

名 称 长度（Byte） 取值范围 说 明

DATA[0]

DATA[1]
2 -

障碍物 X坐标

（负数无效，高字节在前，单位：

厘米）

DATA[2]

DATA[3]
2 -

障碍物 Y坐标

（负数无效，高字节在前，单位：

厘米）
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现雷达探测覆盖范围内无目标物体时，雷达持续输出无规律目标或者当电源

电压及电源电流等直流参数值处于正常范围时，无法得到输出信号的情况，

雷达可能已经损坏。

 安装时请保持雷达罩面干净，清理罩面需要用柔软的湿布擦拭，然后自然风

干；

 安装时请注意雷达形状，确保安装的雷达未变形，切勿挤压，磕碰，摔打；

 安装时确保雷达为出厂件，切勿自行进行拆装；

八、常见问题（FAQ）

1) 雷达探测范围为多少？为什么最小探测距离为 1.5m？

无人机避障探测范围为 1.5-27m，考虑机翼的长度问题，需要在无人机离障

碍物距离>1.5m 时停下，故最小探测距离为 1.5m。

2) 最佳安装角度不会算，有没有安装的参考角度？

根据上述安装角度建议及我司的测试效果，建议一般飞控向上倾斜 12°安

装。

3) 雷达没有探测到障碍物时有没有数据输出？

雷达实时输出数据，当雷达没探测到障碍物或障碍物距离大于 27m 时，输

出数据为 0，当雷达探测到障碍物时，输出为障碍物的实际距离。

若在安装过程中遇到无法解决的问题，请联系长沙莫之比智能科技有限公司

客服人员，我们将竭诚为您服务!

长沙莫之比智能科技有限公司

https://www.microbrain.com.cn/

地址：湖南省长沙市岳麓区旺龙路 56号辰泰科技园 A栋 3 楼

电话：400-0731-508

https://www.microbrain.com.cn/
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