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一、 雷达硬件检测

1、 检查雷达的可用性

通电时，正常情况下，两个指示灯常亮；如果右边指示灯不亮或者闪烁，是电源问题；

如果左边指示灯不亮或者闪烁，是雷达内部硬件或者固件问题。

2、 检查雷达与主机物理连接是否正常

1).第一种方法：雷达和主机直连后，如果能观察到电脑网卡灯，检查网卡灯是否常亮

或者闪烁，如果常亮或者闪烁，均表示雷达和主机物理连接正常。

2).第二种方法：

Window 下雷达和主机直连后，打开主机中连接雷达的网卡设备属性，【控制面板】-

【网络和共享中心】-【更改設配器設置】，选择对应的网卡，

图 1.网卡选择

Linux 下可以在终端输入：ethtool 网卡名字。

或者查看桌面右上角网络连接情况。
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图 2.网卡连接

3、 获取雷达 IP 地址

UDP 雷达数据包的长度是 126 字节

在 windows、Ubuntu 下可以使用 wireshark 工具获取雷达数据包，从中获取雷达 IP

的地址，如下图所示，Source 下的 IP 就是雷达 IP 地址，Destination 下的 IP 就是接受雷

达数据的上位机 IP。

图 3.wireshark 抓包工具

在 Ubuntu 也可以使用 tcpdump -vv -i 网卡名字来获得雷达 IP。
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4、 检查雷达和主机网络通信

设置主机和雷达通信的网卡 IP 和雷达在同一网段，打开主机 cmd 终端,ping 雷达 IP,

检查网络连通性。

5、 检查主机是否能接收数据

1).第一种，使用 wireshark 抓包软件分析。

2).第二种，Window 下打开对应的网卡,右击【状态】，如下图所示，已接受数据变化

很大，每次几千字节变化，基本可以说明有雷达数据。

图 4.数据接收

Linux 下：命令终端下连续输入 ifconfig 两次，查看 RX Packages 数目：
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图 5.雷达包数据量

二、 软件故障排查解决方案

6、 Windows 下 Pavoview 不出点云数据图像

情景如图所示：

图 7.点云状态

解决方案：
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第一种方法：关闭系统防火墙。

图 8.防火墙设置

第二种方法：设置允许应用通过 Windows 防火墙。

图 9.防火墙权限设置

7、 Windows 下 Pavoview 获取配置信息失败

解决方案：

参考【雷达硬件检测】检查主机和雷达的网络连通性
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8、 Ubuntu 下 ROS 获取配置失败

解决方案：

1）参考【雷达雷达硬件检测】检查主机和雷达的网络连通性；

2）检查是否有多个网卡，检查网络路由，确保路由正确。

获取当前路由表信息：route -n

图 10.路由表信息

9、 SDK 中数据异常分析

一帧原始数据分析入口：

pavo_driver.cpp:

bool get_scanned_data(pavo_response_scan_t* data_buffer, int& count, int timeout=0);

bool get_scanned_data(std::vector<pavo_response_scan_t>& vec_buff, int timeout = 0);

bool get_scanned_data(pavo_response_pcd_t* data_buffer, int& count, int timeout=0);

bool get_scanned_data(std::vector<pavo_response_pcd_t>& vec_buff, int timeout = 0);

过滤算法分析入口：

data_filters.cpp：

pavo_response_scan_t* Filter(pavo_response_scan_t* data_buffer, int count, bool m_first);
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10、 雷达 Ping 不通，但 wireshark 可以抓包

报错情景如下图所示：

图 11.软件报错显示

Pavo IP 报错，Pavo view 无法获取软件模型如红圈所示。

图 12.软件参数错误示例
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报错原因：没有选择对应网卡。

解决方式：

Window 下雷达和主机直连后，打开主机中连接雷达的网卡设备属性，【控制面板】-

【网络和共享中心】-【更改設配器設置】，选择对应的网卡，

图 13.以太网选择

右键点击属性进入以太网配置。
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图 14.以太网配置界面

进行网卡参数设置：
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图 15.ip 设置

图 16.cmd 终端
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再次使用 cmd 终端 ping 指令检测雷达与主机的网络链接。可 ping 通，则雷达与主机连接

正常。

11、 雷达断电后无法接收数据（之前可以正常接收数据）

原因：雷达初始上电时为主动传输模式，断电后为被动传输模式。雷达与主机端口不一

致导致断电后无法接收数据。

解决方案:

1.用 wireshark 抓包查看主机端口套接字是否与雷达保持一致.判断雷达数据传输模式。

图 17.wireshark 端口号

一致情况下为被动模式，

2.A（被动模式下接收数据）将主机端口设置改为与雷达一致

图 18.pavo view 端口号设置
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2. B（恢复主动传输模式）再次启动 pavo_view 软件。注意⚠ ：此时主机端口套接

字会更改，需重新设置。

图 19.wireshark 端口变更后

12、 Rosrun 命令报错 Failed to contact master at.....

场景如图所示：
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图 20.rosrun 指令报错

报错原因：此问题为未启动 ROS 系统导致。

解决方式：打开新终端，输入 roscore 启动 ros。

图 21.roscore 指令
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打开 pavo_scan_view.launch,查看 frame_id 配置。

图 22.Pavo_scan_view 配置文件

修改 frame id，使其和 launch 文件内保持一致。

图 23.Fixed Frame id
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通过 rviz 的 Add 功能添加 topic ，选择运行节点 。

图 24.rviz 话题

获取图像数据。

图 25.rviz 点云图像
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13、 多雷达连接情况下，雷达左边指示灯闪烁

报错场景：硬件检测完好，但使用当中雷达左边指示灯闪烁。

解决方式：

检查雷达物理情况，雷达之间是否处于同一水平线且无遮挡。

图 26.雷达相互干扰错误示例

若雷达之间激光相互干扰，则会产生影响。

正确的安装方式如下图所示：
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图 27.多雷达正确安装示意图

14、 代码开发过程中，无法调用雷达数据

解决方式：

检查数据传输模式是否与代码一致。

1.用 wireshark 抓包查看主机端口套接字是否与雷达保持一致.判断雷达数据传输模式。

2.若使用被动传输模式，则检测雷达与主机端口套接字是否一致。

若使用主动传输模式，检测雷达是否因断电变更为被动传输模式。
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图 28.SDK 数据上传文档

更多详情请参照 SDK 开发手册。

15、 获取电机转速失败

报错场景如图所示：

图 29.launch 文件运行报错

报错原因：一般情况下为雷达主机的网络参数与 ROS 配置文件的网络参数不一致造成。

解决方案：打开 launch 文件，检查雷达主机等端口配置是否一致。

若不一致，请修改雷达或配置文件当中网络参数使其保持一致。
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图 30.pavo_scan.launch 配置文件

16、 数据丢失

问题描述：

SDK 中帧缓存的大小是 1，当上位机来不及取走数据时，会造成数据丢失，此时可以

将数据缓存放大。

修改方法：

将下列位置的宏定义 1 设置成自己想要的值：

pavo_driver.cpp:22 #define PAVO_MAX_FRAME_COUNT (1)

以上解决方式适用于大部分情况，如仍有问题，请联系我们的技术支持为您解决问题。
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