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产品概述

激光雷达载荷多平台系统是由飞马自主研发的一体化激光雷达扫描系统，兼容公司

D-Lidar110/150/210/300 等激光载荷，可用于室外一体化测量、数字矿山、林业

资源普查、建筑立面测量等领域，扩展产品的应用场景，提高设备的利用率。

激光雷达车载平台代号：DMobile-100

型号
GNSS

天线

智能

电池
控制盒

地面数

传电台

加密

狗
手持地面站

DMobile-100 标配 标配 选配 标配 标配 选配

车载平台

激光雷达车载平台主要由车载结构支架、核心控制系统、GNSS 模块、智能电池等

组成，内含数据传输系统、定位系统、智能供电系统等。

1. 智能电池 2. 核心控制系统 3. 车载结构支架

4. GNSS 天线 5. 载荷系统（选配） 6. 车载滑轨
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系统参数

尺寸（mm） 1200*460*460（包含滑轨）

重量（kg） 15kg（不含激光雷达）

最大功率 25W

工作时间 7 小时

数据端口 Type-C

防护等级 IP42

工作温度 -20~50℃

激光雷达载荷模块

DMobile-100 激光雷达车载平台兼容公司 D-Lidar110/150/210/300 等激光载荷，

满足不同应用需求，详情可咨询飞马机器人技术支持人员。

D-Lidar110 载荷模块

尺寸（mm） 103*72mm

重量（kg） 0.83kg

扫描角度 225°内可调

存储容量 32G

测距模式 TOF

测量范围 100m

激光等级 Class 1

波长 903nm

点频 300kpts/s

防护等级 IP67

D-Lidar150 载荷模块

尺寸（mm） 116.7*116*115mm

重量（kg） 1.52kg

扫描角度 360°内可调

存储容量 32G
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测距模式 TOF

测量范围 200m

激光等级 Class 1

波长 905nm

点频 720kpts/s

防护等级 IP6K7

D-Lidar210 载荷模块

尺寸（mm） 243*111*85mm

重量（kg） 1.6kg

扫描角度 360°内可调

存储容量 32G

测距模式 TOF

测量范围 250m

激光等级 Class 1

波长 905nm

点频 100kpts/s

防护等级 IP64

D-Lidar300 载荷模块

尺寸（mm） 242*120*85mm

重量（kg） 1.6kg

扫描角度 360°内可调

存储容量 32G

测距模式 TOF

测量范围 330m

激光等级 Class 1

波长 905nm

点频 100/200kpts/s

防护等级 IP64
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主要部件规格、功能介绍

控制盒（选配）

激光雷达载荷多平台系统可以通过控制盒进行操作，控制盒通过航空插头与平台连

接。

1. POS 开始/停止记录按钮 2. Lidar 开始/停止记录按钮

3. POS 指示灯 4. GNSS 指示灯 5. 电量指示灯
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控制盒功能说明

1. 短按 POS 按钮，激光雷达载荷多平台系统开始/停止记录 POS 数据；

2. 短按 Lidar 按钮，激光雷达载荷多平台系统开始/停止记录雷达数据；

3. 当 Lidar210/300 停止记录后，长按 Lidar 按钮 3 秒钟，Lidar210/300 载荷自

动关机。

控制盒状态指示灯说明

通过指示灯显示设备当前电池电量状态

指示灯状态 描述

红灯常亮 电池电量≥30%

红灯 1 秒间隔闪烁 电池电量＜30%

红灯不亮 电池没电或电源故障

通过指示灯显示设备当前 GNSS 定位状态

指示灯状态 描述

绿灯常亮 卫星数量≥12 且 PDOP≤3

绿灯 1 秒间隔闪烁 卫星数量＜12 或 PDOP＞3

绿灯不亮 未定位

通过指示灯显示设备当前雷达和 POS 存储状态

指示灯状态 描述

蓝灯常亮 雷达和 POS 存储

蓝灯慢闪 雷达不存储 POS 存储

蓝灯快闪 雷达存储 POS 不存储

蓝灯间断闪 正在校准雷达载荷

蓝灯不亮 雷达和 POS 不存储
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通过指示灯显示设备当前固件升级状态

指示灯状态 描述

红绿蓝灯常亮 固件升级中

地面站

地面站主要由电脑（用户自备）、地面端电台及飞马机器人独立研发的”无人机管家”

软件，为用户提供精准三维航线规划，航飞影像处理及系统升级、维护、存储的一

站式服务。

注意

 如果使用飞马手持地面设备，请参照《HGS200 手持地面站电台手动配置

说明》与车载平台进行连接。说明文档链接：

http://knowledge.cheesi.cn/2019/05/06/hgs200-manual-set/



8

智能电池

智能电池容量 6000mAh、电压 30.4V，该款电池采用高能电芯，具备全面、先进、

安全的电池管理系统。智能电池必须使用飞马机器人标配的专用充电器进行充电。

1.电池状态指示灯 2. 电池总开关 3.电池装卸把手

4.电池散热片 5. 电池动力插头

智能电池功能说明

功能名称 功能描述

电池总开关 开启、关闭电源
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电池电量指示

灯

电量查看

电源关闭状态下，短按“电池总开关”键，“电池电量指示

灯”点亮，前 3 秒显示电量，后 3 秒可以用来提示电池状态(具

体参看电池状态指示灯表)

开启电源
电源关闭状态下，先短按，再长按“电池总开关”键 2s 以上，

电源开启，“电池电量指示灯”间隔 0.1s 陆续点亮

关闭电源
电源开启状态下，先短按，再长按“电池总开关”键 2s 以上，

电源关闭，“电池电量指示灯”间隔 0.1s 陆续关闭

电池充电

插入充电器自动充电，电池充满后自动停止充电同时指示灯自

动熄灭，建议电池充满后请移除充电器。
＊每次插入充电器都会重新检测是否充满，检测时间 10S，即使电池充满

也会打开充电 10S 以检测是否充饱，判断充满之后自动关机。

充电状态显示
电池充电时，“电池电量指示灯”循环闪烁，并指示当前电池

电量

充满状态显示 电池充满后，“电池电量指示灯”全部熄灭
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升级状态显示
“电池电量指示灯”LED4 间隔 1S 闪烁，此状态下请勿关机

或插拔电池，升级时间约 1 分钟左右

预热提示状态

中间两个电量灯(LED2 和 LED3)间隔 1 秒慢闪 。进入条件：

开启电源后，当电池温度低于 13℃，进入预热提示状态。退

出条件： 开启电源后，当电池温度高于 18℃并且持续 30 秒

时间后，退出预热提示状态。

自动均衡功能
自动均衡电池内部的各电芯电压，保护电池电芯，LED 灯间

隔 0.5S 循环点亮一个灯（流水灯效果）

电池不平衡检

测和提示

静态电芯压差>100mV 持续时间 3 秒，则检测到电池不平衡，

通过 LED 提示( LED2 快闪(5Hz)， 其余 LED 熄灭）

休眠保护功能
当电池处于开启状态时，若 10 分钟内未连接任何

用电设备，将进入休眠状态，电池关闭输出

电池电量校准 当对电池进行满充-满放时，电量计会自动校准

电池故障保护 具体内容参见“智能电池状态指示灯表”

智能电池状态指示灯表

状态 LED1 LED2 LED3 LED4

放电保护状态

死刑状态 快闪(5Hz) 灭 灭 灭

欠压 快闪(5Hz) 慢闪(1Hz) 灭 灭

放电低温 快闪(5Hz) 灭 慢闪(1Hz) 灭

放电超温 快闪(5Hz) 灭 灭 慢闪(1Hz)

放电过流 快闪(5Hz) 慢闪(1Hz) 慢闪(1Hz) 灭
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放电短路 快闪(5Hz) 慢闪(1Hz) 慢闪(1Hz) 慢闪(1Hz)

充电保护状态

过压 慢闪(1Hz) 灭 灭 快闪(5Hz)

充电低温 灭 慢闪(1Hz) 灭 快闪(5Hz)

充电超温 灭 灭 慢闪(1Hz) 快闪(5Hz)

充电过流 慢闪(1Hz) 慢闪(1Hz) 灭 快闪(5Hz)

智能电池充电器

输入：交流 100~240 V /50~60 Hz /2.5 A

输出：直流 34.8V/3.4A

设备准备

智能电池充电

智能电池充电要求

1. 将电源线连接到电源适配器上；

2. 将电源适配器输出插头，按下图示意，充电器插头凸台对准智能电池插头左边

凹槽（电池电源接口）插入并确保插接牢靠；

3. 将电源线连接到输出电压在 100V~240V 范围内的交流电源插座。

电池开始充电后，4 个 LED 指示灯循环点亮显示当前电量，电池充满后，4 个 LED

指示灯熄灭，电池充满电约 2.5h。
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GNSS 基准站组装、架设及设置

基准站组装

按照下图所示组装基准站：
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基准站架设

基准站架设分为两种情况：

1. 如果已获取已知点坐标，则按下述流程架设基准站，并在无人机管家中手动输

入已知点坐标，已知点坐标输入方式见后续内容：

 将三脚架架设在已知点正上方固定，并使用对中仪对中并调水平；

 使用黄色短杆连接、RTK 测量基准件将基准站固定在对中仪上；

 测量已知点和 RTK 测量基准件间的斜高，通过勾股定理计算出底座和已知点的

垂高（如图所示 RTK 测量基准件是标准件：长 130mm），加上短杆连接（标

准长度 301mm）和机头底部到机头天线相位中心的距离（如图所示标准尺寸

88.3mm），计算出机头天线相位中心和已知点的垂高，写入无人机管家。
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2. 如果没有已知点坐标信息，按（1）中的步骤架设基准站，通过设备采集功能

获取基准站天线相位中心点坐标信息，如需存储该已知点坐标信息，可按照（1）

中规定的方法计算垂高后写入无人机管家，再次使用该点时可直接调用该已知

点坐标信息。

基准站设备连接

基准站架设完后，短按+长按 1 秒开机键开机，等待开机提示音之后，使用安装无

人 机 管 家 软 件 的 笔 记 本 电 脑 连 接 基 准 站 WIFI ， WIFI 名 称 默 认 机 器 SN 号

（RTK100xxxxxxxx），默认密码为 87654321。

基准站数据采集

PPK 作业模式

 基准站架设完毕并与无人机管家正常通讯后，点击维护-基准站设置，进入基

准站设置的页面；

 GNSS 高精度作业模式中选择 PPK 模式，在已知点名称下拉菜单中选择手动输

入已知点坐标或者之前测量并保存的已知点名称，下面的经度、纬度、高度中

会显示所选择的已知点的坐标信息，在基准站垂高中填写已经计算好的高度，

或者通过计算器计算得出，在差分数据中选择 RTCM32 数据格式，点击下一

步；

 跳转至下一界面直接填写采样间隔，高度截止角和存储格式即可，单击保存，



15

设置完成；

 设置成功会跳转至基准站状态显示页面。

升级固件

车载平台设备有固件更新时，飞马会主动向客户发送固件升级短信通知，根据链接

进行操作。

如何完成一次任务

作业流程

车载平台作业流程

1. 选取一个开阔位置，架设好基准站，开始静态采集；

2. 将车载雷达系统上电，使用手持地面站或 PC，进入管家智飞行界面，点击”激

光产品”，进入操作界面，确认设备已经定位，然后点击”开始记录 POS”，此

时会弹出作业校准界面，等倒计时时间结束，开始记录 POS 数据；
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3. 沿前方行驶一个”8”字型路线进行 IMU 动态校准；

4. 点击”开始记录 Lidar”，采集雷达数据；

5. 根据作业要求在不需要的地方结束存储雷达数据，在需要的地方重新开始存

储，或一直存储到航线走完，采集过程中，尽量确保平台稳定，减少车辆颠簸；

6. 航线数据采集完毕后，沿前方再次行驶一个“8”字型路线进行 IMU 动态校准；

7. 点击”停止记录 Lidar”，结束采集雷达数据；

8. 点击”停止记录 POS”，结束采集 POS 数据；

9. 飞行设置界面，点击强制关机，将雷达进行断电（此功能只支持 Lidar210/300

载荷）；
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10. 拷贝基站数据、GNSS 数据、POS 数据和雷达载荷数据，拷贝完毕后，将存盘

数据进行清除，避免下次作业内存不足；

11. 系统断电，作业流程结束。

注意

 使用 Lidar210 载荷作业时，在系统断电前，务必通过管家或控制盒先将

载荷进行断电操作，否则载荷会出现损坏；

 管家飞行设置界面可以将 Lidar210/300 强制断电，长按控制盒 Lidar 按

钮 3 秒钟，Lidar210/300 载荷也可以自动断电。

车载平台数据解算参数

载荷参数参数 Lever arm Body to IMU

D-Lidar210

X：0m X：0deg

Y：0.074m Y：45deg

Z：0.622m Z：90deg

D-Lidar300

X：0m X：0deg

Y：0.074m Y：45deg

Z：0.622m Z：90deg
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网络差分系统使用说明

飞马无人机管家推出网络差分功能，实现无实体基站的数据获取、解算操作，作业

结束后，可以获取虚拟基站观测数据，配合无人机管家进行 PPK 数据后处理工作。

使用方法

1. 选择流动站数据
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2. 下载虚拟基站观测数据

3. 数据下载完成，自动识别路径，下载过程与下载完成界面如下
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注意事项及故障保护说明

智能电池使用的注意事项

使用方面：

 请在每次使用前检查电池电量，确保其处于满电状态；

 电池完成作业电芯温度较高，需冷却至常温以后再放入电池箱；

 在低温环境（-10℃～15℃）下使用电池，电池容量将减少、放电电压将降低，

建议在使用前将电池预热至 15℃以上，预热至 20℃以上更佳；

 如遇电池鼓包、外皮破损、漏液情况，严禁再次使用，及时做好废弃处理。

存储方面：

 电池存储温度及湿度要求为-20~45℃，45%~90%RH；

 电池在运输过程中应放在电池箱中，避免与液体接触或与硬物产生磕碰；

 为安全存储，电池具有自放电保护功能：电池电压大于 31.2V 无任何操作存储

48h 后，电池会启动自放电功能，放电至小于 31.2V 电压，以保护电池。自放

电过程自存储满 48h 后开始，期间无 LED 灯指示，放电过程会有轻微发热，

属正常现象；
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 电池如长时间存放，严格按照每间隔 2 个月给电池充满电一次；

 电池应储存在阴凉干燥处，避免阳光直射，严禁夏天将电池置于无人看管的车

辆内部。

其他注意事项：

 禁止拆解、撞击、挤压电池或将其投入火中，请勿将电池置于高温环境中；

 若电池出现严重鼓胀，严禁继续使用，跌落电池请勿继续使用。

智能电池充电器使用的注意事项

使用方面：

 必须使用飞马机器人标配电源适配器充电；

 使用结束后电池温度较高，需待电池降至常温再对电池进行充电，电池充电环

境温度须在 0°C-40°C 范围内；

 充电器适用海拔高度为 2000 米以下。

其他注意事项：

 充电器只适合于干燥的地方使用；在隔离区充电，远离易燃材料；

 为避免触电危险，请勿私自打开充电器；

 严禁给开始膨胀的电池充电，以免引起火灾。
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