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产品概述 

M 系列机械式激光雷达包括单线和多线产品。M1C1_Mini 是单线 360°二维扫描激光雷

达，基于三角法测距原理，并配以相关光学、电学、算法设计，实现高频高精度距离测

量，可以在 0.10~6.0m 范围内产生相应空间点云信息，适用于地图测绘、智能设备避

障、机器人自主定位导航等。 

 

 

产品特性 

 360°全方位扫描测距 

 采用三角法测距原理 

 测程超过 6 米，实际最大距离 8 米以上 

 高频扫描，角度分辨率度达 0.63° 

 高精度探测精度，满足机器人视觉要求 

 在各类室内环境表现俱佳 

 体积小、功耗低、性能稳定、寿命长 
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主要规格参数 

表 1、M1C1_Mini 主要规格参数 

项目 参数 

光源 780nm激光，Class1 

工作原理 三角法 

探测距离 0.10~6.0m 

测量精度 
90% 反射率: ±10mm@＜1m；±2.0%@1m-6m 

10% 反射率: ±20mm@＜1m；±2.5%@1m-5m 

视场角 水平360°  

角度分辨率 ≈0.63° 

测量频率 4000点/秒 

帧频 7Hz ± 5% 

额定功率 典型值1.2W 

工作电压 5V 

使用寿命 ≥1500h(实验室环境) 

零度角偏差 ±3° 

俯仰角 0°～2.0° 

外形尺寸 L100.95 * W60.80 * H44.70mm 

重量 98 g 

通讯模式 UART 串口 

输出内容 角度、距离等 
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外观参数 

  
图 1、M1C1_Mini 外观尺寸图 

零度角参数 

配合 M1C1_Mini 在算法开发的应用，按照结构特点标识其坐标系及零位角方向，便于开

发确认； 

                  

图 2、M1C1_Mini 零位角示意图 
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其他参数 

表 2、M1C1_Mini 其他主要参数 

项目 单位 最小值 典型值 最大值 备注 

工作温度 ℃ -10 25 50  

存储温度 ℃ -20 25 70          

抗静电/ 

空气放电 
KV  ±15  AD 

抗静电/ 

接触放电 
KV  ±8  CD 

抗强光环境 Lux  9000 20000 非强光直射 
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组件连接 

M1C1_Mini 采用三角法测距原理，主要由高频测距核心和旋转子系统构成。外部采用 5V

直流供电。旋转子系统通过改变 PWM 来控制扫描频率，测距核心的信号线可以直接与

FPGA/DSP/ARM/单片机的 UART 口对接，无需 RS232、422 等芯片转换。系统正确上

电后，用户可以通过 UART 串口获取高频测距核心扫描的测距数据。 

 

 

 

 
图 3、M1C1_Mini 组件连接图 

线序说明 

 

图 4、M1C1_Mini 线序说明图 

顺时针旋转 

高频测距核心 

机械旋转部件 

安装底座 

UART 通讯接口 

机械旋转部供电 
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通讯接口 

M1C1_Mini 标准配置采用 5V 电平的 UART 串口作为通讯接口，下表为基于 UART 串口

接口的规格信息，如需获取 SDK、详细的通信协议、参数定制信息等，请联系国科光芯

技术支持。 

 

 

图 5、M1C1_Mini 通讯接口图 

表 3、M1C1_Mini 串口电气参数 

项目 单位 最小值 典型值 最大值 备注 

波特率 bps - 150000 - 采样频率 

工作模式 - - 8 位数据，1 位停止位，无校验 -  

输出高电平电压 V 3.0 - 3.6 输出信号高电平电压值 

输出低电平电压 V -0.3 - 0.3 输出信号低电平电压值 

输入高电平电压 V 3.0 - 3.6 输入信号高电平电压值 

输入低电平电压 V -0.3 - 0.3 输入信号低电平电压值 

外部控制系统 

TX 

RX 

GND 
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数据报文格式 

M1C1_Mini 工作时，每一组采样数据都是通过通讯接口输出的，输出数据具有统一的

报文格式。如果需要详细的通信协议、数据报文格式，请联系国科光芯技术支持人员。 

表 4、M1C1_Mini 报文格式示意 

数据类型 单位 描述 

距离值 毫米 LIDAR与当前采样点之间的实际距离 

夹角 度 当前采样点相对于LIDAR基准朝向的夹角 

新数据帧标志位 布尔值 表示当前采样点是否属于新一次的扫描 

 

 
 

M1C1_Mini 测量数据是以上述报文格式输出，外部系统可以通过请求、停止等指令控

制其输出数据，或者对输出数据的格式进行配置。具体操作请与国科光芯技术支持联系。 
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供电信息及调速 

M1C1_Mini 采用外部 5V 直流供电，带动机械旋转模块，利用电磁转换给测距模块无

线供电，外部直流供电简单安全。 

下图展示了建议的供电模式，具体规格信息请参考下文表格。 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 6、M1C1_Mini 供电电气图 

 

表 5、M1C1_Mini 电气参数 

项目 单位 最小值 典型值 最大值 备注 

系统供电电压 伏特（V） 4.75 5 5.25 建议使用纹波小于 300mV 的电源 

峰值电流 毫安（mA） - 500 - 系统稳定工作要求峰值电流保证 0.5A 

电机电压 伏特（V） 1.5 2.2 3.3  

系统工作电流 毫安（mA） 100 200 300 @5V 

 

M1C1_Mini 

 

 

 

 

 

 

高频测距模块 

机械旋转模块 

无线供电 

5V DC 
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安全性与产品防护 

M1C1_Mini系统采用低功率的红外激光器作为发射光源，并采用调制脉冲方式驱动。

激光发射单元只在系统高速旋转时发射激光，CLASS 1级别的激光安全标准，可以确

保人类及宠物的安全性。 为了避免在工作当中因外部碰撞和自身工作异常而可能导致

的激光功率突变，确保激光功率输出始终保持在<1mW的安全输出范围内，我们设计

了产品防护模块功能。在以下故障发生时，系统将关掉激光器输出，停止扫描测距，

以避免对自身以及外界造成的损害。  

 

● 激光器发射功率超过门限值  

● 激光器无法工作  

● 高频测距核心工作不正常  

● 雷达扫描速度过低（低于门限值3Hz）  

● 电机转速不稳定  
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开发工具及支持 

国科光芯为客户提供 M1C1_Mini 配套的 SDK 开发套件，能够实时处理扫描数据并以

图像方式显示。M1C1_Mini 的 SDK 套件为用户熟悉本产品提供了便捷，能够帮助缩短

项目开发周期。 

 
 


