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1.上位机软件

1.1安装 cp2102芯片驱动

1 解压资料中的“CP2102usb 驱动.zip”文件

选中资料包中 CP2102芯片目录下对应的驱动压缩包，进行解压使用。

图 1-1-1 解压 CP2102驱动压缩包

2 安装 CP2102 驱动

根据系统的位数来选择相应位数的驱动进行安装。

图 1-1-2 选择相应位数的驱动

双击打开安装程序后点击下一页→接受协议→下一页进行驱动安装，安装完

成后会显示以下界面，这时电脑就能识别到我们的 CP2102的 usb了。

图 1-1-3 驱动安装完成
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1.2连接使用上位机软件

1 雷达接线

一开始到手，我们会有三个部分：雷达本体，SMH200-05H 转 Micro USB 转

接模块，Micro USB线。将他们按下图方式连接。

图 1-2-1 雷达接线

2 连接电脑运行上位机软件

将 USB线接到电脑的 USB口，在 windows中右键此电脑→属性→设备管理

器→端口，找到 CP210x USB的端口名，其后面对应的 COM即为雷达在 windows

中的串口号。

图 1-2-2 查看串口号

解压 windows上位机软件中的压缩包，得到以下文件夹。
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图 1-2-3 解压上位机软件压缩包

进入解压后的文件夹，找到 LSLIDAR _N10_v1.1.0_20211213.exe双击运行。

图 1-2-4 运行上位机软件

打开上位机软件后，找到 COM选择的下拉窗口，选择我们刚刚查看到的串

口号。

图 1-2-5 选择对应串口

之后点击左上角的“雷达连接”，即可连接到我们的雷达，并在上位机软件

中显示雷达点云数据。

注：上位机软件相关功能说明可以参考《N10规格书 v1.0》第 15~26页。
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图 1-2-6 雷达连接上位机软件

1.3CP2102信息修改

解压 CP2102芯片目录下的“修改端口号软件”，得到以下文件。

图 1-3-1 解压压缩包

打开解压后的文件夹，双击运行 CP21xxCustomizationUtility.exe。

图 1-3-2 运行 CP21xxCustomizationUtility.exe

之后若我们的电脑有连接 CP2102芯片的设备则会显示相关参数，我们可以

通过修改对应参数栏后面的 Value值并点击“Program Device”进行应用修改。
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图 1-3-3 查看芯片信息及修改
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2. ROS

2.1编译 ROS_SDK包

1 解压 ROS_SDK 压缩包

进入 ROS_SDK目录中，解压其中的压缩包，得到 lsn10包。

图 2-1-1 解压 ROS_SDK压缩包

2 将 lsn10 放入 ROS 工作空间的 src 中

将我们刚刚解压得到的 lsn10包复制到 ros工作空间的 src目录中。

图 2-1-2 lsn10放置到 ros工作空间

3 运行终端并编译

返回工作空间的根目录并在该目录下打开一个终端，执行

“catkin_make -DCATKIN_WHITELIST_PACKAGES=lsn10”命令进行指定 lsn10

功能包编译。

图 2-1-3 编译功能包

4 编译成功

执行完上一步后，系统会开始编译 lsn10功能包并在终端显示相应的编译进

度信息。若中间无报错最后显示为 100%则编译成功。
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图 2-1-4 编译成功

2.2Ubuntu CP2102驱动安装

一般情况下 ubuntu系统都会自带该驱动模块，不需要手动安装，该步骤主

要针对系统中没有该驱动的用户。可以通过在终端执行 lsmod|grep cp210x命令

确认系统是否已经有该驱动模块。

1 解压驱动压缩包

首先解压“Ubuntu CP2102驱动”目录下的压缩包，得到以下文件。

图 2-2-1 解压驱动压缩包

2 打开解压得到的 txt 文档

打开解压得到的 txt文档，并参照“Ubuntu:”后面四步进行驱动安装。

图 2-2-2 打开 txt文档说明
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3 安装驱动

将我们解压得到的驱动文件夹整个复制到 ubuntu的 home路径下。

图 2-2-3 复制驱动文件夹到 ubuntu

打开一个终端进入到我们刚刚复制过来的驱动文件夹中，并执行 make指令

进行编译。

图 2-2-4 执行 make编译驱动包

编译完成之后，文件夹内会生成几个新的文件。我们继续在这个终端执行一

个复制文件的命令

sudo cp cp210x.ko /lib/modules/<kernel-version>/kernel/drivers/usb/serial

其中<kernel-version>是系统发行编号，可以通过 uname -r指令查看。

图 2-2-5 查看系统发行编号

在得到系统发行编号之后，我们就可以执行上面那条复制指令了。

图 2-2-6 复制 cp210x.ko到指定目录

接下来继续在终端执行以下命令进行模块的载入：

sudo insmod /lib/modules/<kernel-version/kernel/drivers/usb/serial/usbserial.ko
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图 2-2-7 insmod载入 usbserial.ko模块

最后再执行 cp210x.ko模块的载入命令

sudo insmod cp210x.ko

图 2-2-8 insmod载入 cp210x.ko模块

通过 lsmod|grep cp210x命令查看已安装驱动，发现 cp210x说明我们的驱动

安装成功。

图 2-2-9 lsmod查看已安装驱动

2.3使用 ROS包驱动 N10雷达

1 将雷达连接至 Ubuntu 系统

将雷达连接至 ubuntu系统，通过 lsusb命令查看已连接的 usb设备，发现

CP210x的设备说明连接成功。

图 2-3-1 lsusb查看已连接设备

2 配置 N10 ROS 驱动包

这里我用 sublime打开 N10的 ROS包，方便查看文件目录结构和文件内容。

我们打开 launch文件夹下的 lsn10.launch进行查看，这个 launch文件也是我们之

后要运行的启动雷达的文件。
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图 2-3-2 查看 lsn10.launch

用 lsn10.launch开启 N10雷达前需要先确认雷达在 ubuntu中的串口。我们可

以通过 ll /dev/|grep ttyUSB命令查看。一般情况下串口名为 ttyUSB0。这里我通

过创建串口别名将其串口名重映射为 laser（这一步不是必须的）。

图 2-3-3 查看串口名

注：串口别名的创建可以参考雷达资料包根目录中的“wheeltec_udev.sh”脚

本。本质是通过设备属性来定位设备并为其创建命名规则。

接下来将 lsn10.launch中对应的 serial_port的值改为雷达的串口名，串口名

即为我们上图查看到的，这个参数一般不需要修改，一般默认的串口名就是

“/dev/ttyUSB0”。这里我进行了串口别名，所以也可以将其改为 laser。

图 2-3-4 修改串口参数

3 屏蔽雷达角度

根据自己实际需要选择屏蔽雷达角度。（此步非必须）

在 lsn10.launch中，先将 truncated_mode参数置 1，表明需要屏蔽雷达角度。

然后根据自己需要屏蔽的角度设置 disable_min和 disable_max参数，disable_min

参数代表需要屏蔽的角度初始值，disable_max参数代表需要屏蔽的角度结束值，
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如下图，代表屏蔽雷达 0~45°、90°~135°、180°~225°、270°~315°角度

范围。支持多角度屏蔽。

图 2-3-5 ROS中 N10角度屏蔽

有一点需要注意的是，在 ROS中，逆时针为正，所以在 ros中对应的雷达

角度及坐标系如图所示。

图 2-3-6 ROS中 N10角度及坐标系

4 启动雷达

在配置完 launch文件后，我们打开一个终端，执行以下命令：

roslaunch lsn10 lsn10.launch

成功启动后终端会出现以下字样。
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图 2-3-7 成功启动雷达

5 雷达数据查看

在 ROS中雷达数据的展示形式可以是文本形式，也可以是点云图像形式。

当运行 lsn10.launch启动雷达后，/lsn10节点便会在 ros中发布一个/scan话

题。

图 2-3-8 查看/scan话题发布者

我们可以通过执行 rostopic echo /scan命令直接进行雷达数据的查看。/scan

话题中的消息类型是 LaserScan，该消息类型的具体描述可以参考以下链接：

http://docs.ros.org/en/api/sensor_msgs/html/msg/LaserScan.html

图 2-3-9 查看雷达话题数据
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除了直接通过话题查看文本形式的雷达数据，我们也可以通过 rviz来查看雷

达的点云图像。直接在终端输入 rviz并执行。打开 rviz后，先将 Fixed Frame后

面对应的值修改为 lsn10.launch中 frame_id对应的 value值。

图 2-3-10 修改 Fixed Frame

之后点击 Rviz左下角的 Add按键，在弹出的窗口中点击 By topic选中/scan

话题下的 LaserScan并点击 OK。

图 2-3-11 添加 LaserScan

成功添加 LaserScan后我们便可以在 Rviz中看到这样的雷达点云图像。

图 2-3-12 Rviz显示雷达点云
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6 雷达数据在 ros 的应用

当/lsn10节点通过话题发布 N10雷达的数据之后，我们就可以通过订阅它发

出的/scan话题在不同的功能中获取使用雷达的数据。比如建图、导航避障、雷

达跟随等等。下图就是一个在 python中订阅/scan话题的示例。

图 2-3-13 订阅/scan话题

话题名默认情况下为/scan，但我们也可以通过手动修改 lsn10.launch中的

scan_topic的值来修改启动后发布的雷达话题名。

图 2-3-14 修改雷达话题名
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