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产品概述

简介

Unitree 4D LiDAR-L2 是一款高性价比、安全可靠的 4D 激光雷达（3D 位置 +1D 灰度），它具

有实现每秒 64000 次的高速激光测距采样能力，可广泛应用于机器人、智慧城市、智能玩具、

物流等领域，支持建图、定位、识别、避障、环境扫描、3D 重建等功能的实现。

L2 雷达可探测最近 0.05 米、最远距离 30 米的物体（90% 反射率）。

L2 整机小巧轻便，重量仅 230 克，适合通用的机器人环境扫描、定位、建图、导航和避障。

L2 拥有出色的超广角扫描能力，视场角（FOV）扩展至水平 360°，竖直 90°，可实现半球形视

场角的三维空间探测，应用范围可扩大到更多的商用场景。此外，L2 还支持负角度模式，在负

角度模式下视场角将进一步扩展至水平 360°，竖直 96°，所拓展的 6°视场角对应范围的最远

测量距离会稍近一些。

L2 内置 3 轴加速度和 3 轴陀螺仪的 IMU 模块，支持 1KHz 的采样频率与 500Hz 的上报频率。

L2 的周向扫描频率为 5.55Hz，竖直扫描频率为 216Hz，有效采样频率为 64000 点 / 秒。L2

不仅具有优异的性能，还具备高可靠性，满足 -10℃~50℃的工作环境温度范围以及

IEC-60825 Class 1 人眼安全等级。

L2 支持控制 3D/2D 模式、正常模式 / 负角度模式、IMU 的使能控制、串口输出 / 网口输出、上

单自启动 / 指令启动、灰度使能。出厂默认参数为：3D 模式、负角度模式、IMU Disable、ENET

网口输出、SELF START、GARY ON。
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工作原理

L2 雷达主要包括激光发射及测距核心、反光镜、高速旋转电机、低速旋转电机。在工作状态时，

按图示视角，高速旋转电机、低速旋转电机将的旋转方向如下图所示。

L2 的通讯支持 ENET UDP 和 TTL UART。当使用 ENET UDP 通讯时，连接 L2 的网口以及电

源口即可。当使用 TTL UART 时，可通过我们提供的转接模块进行连接，连接转接模块中 

Type-C 口及线缆中的电源口即可，此外也可以直接按照 “接口定义” 中的线序来连接 TTL 

UART 串口座来使用。L2 为用户配备了转接模块、电源适配器及数据线，不需要为其提供复杂

的供电系统及调试线缆，降低使用成本。

L2 采用了激光飞行时间测距技术，配合高速激光采集处理机构，可实现每秒 64000 次的测距

动作。每次测距动作，L2 发射 ns 级别窄脉冲红外激光信号，该激光信号在照射到目标物体后

反射的光会被雷达的激光采集系统接收，经过处理器分析处理，从通讯接口中输出被照射到的

目标物体与 L2 的距离值以及当前的夹角等信息。
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工作原理示意图

高速电机旋转方向 低速电机旋转方向
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部件说明

光学窗口

通过光学窗口向外发散的激光光束能够对视场角（FOV）范围内的物体进行扫描。

出线口

L2 出线有三个端子，分别为 DC3.5-1.35 供电头（电源口）、RJ45 母头（网口）、GH1.25-4Y

公头（串口），详细的线序请查阅接口定义章节。

定位槽

共 4 个定位槽，在设计固定支架时，可以利用定位槽来提高整机的定位精度。具体尺寸请参

考安装尺寸章节。

M3 安装孔

共 4 个安装孔，可使用 M3 螺丝将 L2 固定在合适的位置上。
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接口定义

一出三线缆

L2 出线有三个端子，分别为 DC3.5-1.35 供电头（电源口）、RJ45 母头（网口）、GH1.25-4Y 公

头（串口），用户可通过附带的电源适配器、串口转接模块、数据线或网线连接至 L2，实现电源

连接、控制信号传输及数据传输等，也可以自行定制并使用适配场景需求的线材来代替转接模

块，提高整体的防护能力（如防尘、防水性）。串口座的规格为 GH1.25mm 4PIN。

L2 线缆的线序定义如下：
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出线接口 管脚序号 定义 线束颜色 功 能

DC3.4-1.35 母头

RJ45 母头

1

2

3

6

正

负

2

3

4

1

ETHTX+

ETHTX-

ETHRX+

ETHRX-

电源正极

电源负极

UART_GND

UART_RX

UART_TX

-

白橙

橙

白绿

绿

红

黑

粉

白

棕

-

数据线

数据线

数据线

数据线

电源线

电源线

数据线

数据线

数据线

-

GH1.25-4Y 公头



安 装

有效视场角（FOV）范围

L2 内部包含高速电机和低速电机，高速电机带动反光镜旋转，实现竖直方向 180°范围的测量，

再通过低速旋转电机带动测量核心部分 360°旋转，从而实现 360*90°的半球形超广角扫描，

可对雷达上方 360°的三维空间进行测量，具体如下图所示。安装时请注意 FOV 的有效范围，

避免遮挡 FOV 区域。

L2 支持负角度模式，在负角度时，水平方向视场角不变，垂直方向视场角拓展至 96°。在负角

度模式下，所拓展的 6°视场角对应范围的最远测量距离会稍近一些。
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L2 有效 FOV 范围

水平方向 垂直方向

负角度模式下垂直方向视场角图

360°

90°

96°



请注意，L2 的点云密度在不同的 FOV 区域内有所区别，越靠近中心点云密度越大，可参考下

图。

L2 正上方视野的量程最远。此外，L2 正上方会有一个极小角度的视野空缺区域，为算法校正

后的正常现象。

L2 不同 FOC 区域内点云密度
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安装注意事项

正式安装 L2 前，请务必仔细阅读以下注意事项：

安装前请先使用酒精或者清洁布清洁光学窗口。使用时也请确保光学窗口上的清洁，灰尘

或者其他脏污都可能影响 L2 的扫描效果。

安装时请注意不要遮挡其的 FOV，即使在光学窗口上安装透明玻璃板也会影响 L2 的性能。

可通过底部的安装孔以任何的方向进行安装 L2。

L2 的安装结构只能保证其自身的可靠性，机身不能承受额外的负载。

安装时请在四面预留一定的空间，防止空气流动不畅影响而散热效果。

当使用场景对防水性有要求时，L2 需要外加防水保护装置，正装与倒装方式的防水保护示

意图如下：

1.

2.

4.

3.

5.

6.



L2 机械尺寸

单位：mm

安装尺寸

L2 的底部有 4 个深度为 6mm 的 M3 安装孔，请根据下图所示的 L2 机械尺寸及安装孔位尺

寸，将 L2 安装至合适位置。

L2 重量及尺寸
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重 量

尺 寸

230g

75（宽）x75（深）x65（高）mm

 60  51 

 22.5  22.5 

6  4 x M3  

 3.50  6
5 

 32 

 4
4.

50
 

 2
4 

 75 

防水保护示意图

倒 装正 装



使用

连线

L2 的 4PIN 插头可提供数据传输但不提供电源，具体线序请查看接口定义章节内容。如需临

时测试或者使用 L2，推荐使用包装内配备的转接模块、电源适配器及数据线，连接使用方式具

体如下：

a. 将 L2 的 4PIN 串口插入转接模块中。

b. 将电源适配器插入线缆的供电口进行供电。

c. 将数据线的 Type-C 接口插入转接模块的数据通讯口，另一头连接个人电脑。

· 转接模块、电源适配器及数据线均随包装附赠，可实现电源连接、控制信号传输及数据传输

等，也可根据自身需求使用其它线材来代替，提高使用便捷性及系统的防护能力（如防尘防水

性）。

· 进行调试时，请务必将 L2 雷达放置在附赠的橡胶垫上，并将橡胶垫放置于水平桌面，确保雷

达稳定工作以免磕碰跌落。

L2 的网口可直接进行用于数据传输，使用时将网口插入交换机或者计算机中，并将电源适配

器插入线缆的供电口即可使用。L2 的默认配置信息为：

IP：192.168.1.62，网关：192.168.1.1，子网掩码：255.255.255.0，默认发送数据的目标服务

器 IP 地址为 192.168.1.2。雷达 UDP 发送数据的端口为 6101，目标服务器的接收端口为 6201。

初次使用时，请注意目标服务器的地址以及 L2 的 IP 未冲突，如需修改配置信息可通过上位机

或者 SDK 进行修改。
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Unitree4D LiDAR-L2 转接模块 连接外部电源

USB 转 Type C 线
Unitree

UART TTL 连接

ENET UDP 连接

L2 支持网络 UDP 数据传输，连接线缆的网口以及电源口即可使用。
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点云数据

L2 输出数据的方式只能从 ENET UDP 和 TTL UART 中选择一种，可通过 Unilidar 2 或者

SDK 进行选择。

默认情况下，L2 上电后即开始输出点云数据，点云数据中包括距离值、夹角、反射率、IMU 数据

及工作状态数据。

点云数据是激光探测测距仪于视场角中于被测物表面所探测到的所有点云的综合。每个点云

数据主要包含以下信息：

距离值：距离采样点之间的实际距离，单位毫米。

夹角：采样点相对于 L2 自身朝向的夹角，单位度。

反射率：所探测到物体的反射率。

IMU 数据：3 轴加速度计与 3 轴陀螺仪数据。

工作状态数据：激光探测测距仪当前的转速、电压、温度等数据。

坐标系
L2 的直角坐标系 O-XYZ 的定义如下图所示。O 为点云坐标系原点，位于底部中心位置，+X 轴

为出线口的反方向，+Y 轴为 +X 轴逆时针 90°方向，O-XYZ 为 L2 的点云坐标系（IMU 的原点

及 XYZ 坐标系见 L2 3D 模型，其 XYZ 轴与点云坐标系的 XYZ 轴相对平行）。

Unitree4D LiDAR-L2 坐标定义

O

Z

X

Y

360°

X

Y



工作状态

采样状态

待机状态

干扰状态

描述

激光探测测距仪已经启动，且正常工作（发射激光束）。

设置待机模式后进入待机状态，该状态下功耗小于 1W，LED 灯熄
灭，高速电机停止转动，低速电机停止转动，StandBy 模式下同时
关闭 IMU 输出以及 IMU 恒温功能。

外力强制停转之后点云无法使用，当外力释放后，L2 会自动重新
恢复转动及点云数据。

工作状态和工作模式

L2 工作状态是指激光探测测距仪当前所处的工作状态，工作模式是指用户设定的目标工作状

态。

工作状态描述

L2 工作状态包括采样状态、待机状态、干扰状态，详见下表。

工作模式描述

工作模式是指用户设定的目标工作状态。L2 有两种工作模式可由用户设置：正常模式

（Normal mode）和待机模式（Standby mode）。用户可通过 Unilidar 2 或 SDK 设置不同的

工作模式。初次使用 L2 时，默认模式为正常模式，当 L2 断电重新上电后，将恢复为默认的正

常模式。

此外，L2 还可设置开启 3D/2D 模式、负角度模式、上电自启动的使能，并在保存参数重启雷达

后生效。

3D 模式下，雷达高速电机与低速电机正常工作，提供三维的点云数据，而在 2D 模式下，雷达

只有高度电机正常工作，低速电机暂停工作，仅提供二维的点云数据，L2 默认为 3D 模式。

负角度模式下，雷达视场角为 360°*96°，所拓展的 6°视场角对应范围的最远测量距离会稍近

一些，L2 默认不开启负角度模式。

上电自启动时，雷达通电便立即启动开始工作，而将上电自启动关闭并保存重启后，每一次雷

达通电后将不会工作，而是等待启动的命令，L2 默认为上电自启动。
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Unilidar 2 是一款 L2 使用的可实时显示、解析三维点云的操作软件，并支持产品设置、外参调

节等高级功能。使用 Unilidar 2 软件，用户能进行简单的图形化调试。Unilidar 2 目前支持

Window®（64 位）。

Windows 用户：下载后以管理员身份运行 Unilidar 2.exe 程序。

· 关于 Unilidar 2 更详细的使用方法，请访问官网 www.unitree.com，下载查阅《Unilidar 2

用户手册》获取更多信息。

L2 的 LED 不支持配置，共有三种状态 :

正常模式：6 段灯环 ,

负角度模式：3 段灯环 ,

2D 模式：灯环缓慢闪烁。

2024 宇树科技 版权所有12

Unilidar 2

LED模式

除了使用 Unilidar 查看实时点云数据外，用户还可通过 Unilidar SDK 软件包来获取点云数据

并将点云数据应用于各个场景，该软件包可以提供以下功能：

· 解析从激光雷达传输的原始数据，并将其转换为点云和 IMU 数据

· 获取点云数据

· 获取 IMU 数据

· 配置及查询相关参数和状态信息

访问 https://www.unitree.com/download 查看关于 Unilidar SDK 文档的更多详细信息。

Unilidar SDK



存储、运输与保养

存储

· L2 的存储温度为 -20℃~60℃，请将其存储在存放在干燥、通风、无尘的环境中。

· 避免与腐蚀性、易燃性、易爆性物品放置在一起。

· 保存时请小心轻放，避免损坏设备。

· 对于存储时间较长的设备，请定期检查维护。

运输

· 运输前请固定好设备，确认安装到位后再进行装箱。

· 请使用专门的包装箱或包装缓冲材料，以达到必要的保护效果。

· 运输过程中避免受到撞击、振动和摩擦等影响，以免造成机械损坏。

保养

L2 具备较好的可靠性与稳定些，正常使用时仅需对光学窗口进行定期检查及清洁维护。

若光学窗口区受到污染（例如灰尘、泥浆等），可能会影响雷达扫描物体后所生成数据的质量，

此时需要对雷达进行清洁，优先使用干净的清洁布轻轻擦拭光学窗口以去除表面的脏污，清洁

时应轻柔地擦拭，避免使用力过大刮擦光学窗口表面而影响性能。如果光学窗口上仍有可视污

点，请使用清洁布沾少量酒精后再擦拭窗口。
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问 题

无法通过 TTL UART
方式获取到 L2 数据

无法通过 ENET UDP
方式获取到 L2 数据

无法确认 L2 配置
的 IP 参数信息

外力干扰后 L2 停转

解决方案

疑难解答

售后保修信息

使用中若出现问题，请查看下表获取解决方案，若依旧无法解决，请联系 Unitree 或 Unitree

授权的经销商。

前往 https://www.unitree.com/terms 了解更多关于 Unitree 4D Lidar-L2 的保修信息。

· 确认所有线材已正确连接。
· 确认适配器是否合适，L2 的供电要求为 12V，1A。
· 确认雷达数据输出选择为 TTL UART 输出。
以上确认完毕后，若还无法检测到 L2 连接的串口，请尝试重启
L2 以及 Unilidar 2 软件。

· 确认所有线材已正确连接。
· 确认适配器是否合适，L2 的供电要求为 12V，1A。
· 确认 L2、目标服务器的 IP 配置正确且未冲突。
· 检查网络配置，确认网络通畅。
· 确认目标服务器接收数据的端口未被占用或隔离，默认为
udp6201。
· 确认雷达数据输出为 ENET UDP 输出。

· 将 L2 用串口连接的方式连接，通过上位机或者 SDK 修改 IP
参数信息，并保存后重启。

· 确认是否所有线材已正确连接。
· 确认适配器是否合适，L2 的供电要求为 12V，1A。
若问题依旧存在，请尝试重启 L2 以及 Unilidar 2 软件。

· 通常情况下，当外力释放后，L2 会自动重新恢复转动。
· 请尝试重启 L2。

能检测到 L2 连接
的串口，但是无法
打开串口 / 或无法
开始采样
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参数规格
Unitree 4D LiDAR

[1]

[2]

[3]

[4]

[5]

型号 L2

人眼安全等级 Class 1(IEC60825-1:2014) 人眼安全

最大量程
30M（@90% 反射率）

15M（@10% 反射率）

近处盲区

FOV

采样频率

有效频率

扫描方式

4D 信息

周向扫描频率

竖直扫描频率

通讯接口

通信波特率

测量精度

角分辨率

测距分辨率

IMU 采样率

IMU 上报频率

姿态感知维度

LED 灯环分辨率

LED 灯环刷新率

抗强光能力

工作环境温度

0.05m

360°* 90°/360°*96°（负角度模式）

128000 点 / 秒

64000 点 / 秒

无接触无刷转镜扫描

3D 位置 +1D 灰度（支持 2D 模式）

5.55Hz

216Hz

ENET UDP 和 TTL UART

4000000 bps（TTL UART）

≤2.0cm

0.64° 

4.5mm

1kHz

500Hz

3 轴加速度 +3 轴陀螺仪

60°

5.55Hz

100Klux

-10℃-50℃

激光波长 905nm

[6]



激光器的瞬间峰值功率为 25W，实际使用时平均功率将远低于此值，并采用脉冲方式驱动，仅在极短的时间内进行发射动作，从而确保

对人类及宠物的安全性，达到 Class I 级别的激光器安全标准。

此处仅展示了反射率典型值，实际值取决于环境条件及目标物体特性。

若目标物体距离 0.05m 时，激光探测测距仪可探测并输出点云数据，但由于无法保证探测精度，此数据仅供参考。

2D 模式下角度范围为 180°或者 192°（负角度模式），有效频率仍为 64000 点 / 秒。

为保证对量程内不同反射率物体的有效探测，个别位置可能会出现点云精度轻微下降的现象。测试条件为环境温度 25℃，目标物体反射

率 90%，测试距离 15m。

在高温和低温环境、强烈振动、大雾天气等环境下，L2 性能将有小幅下降。此外，长期高温工作可能会影响产品性能甚至造成产品损坏。建

议用户增加散热措施，保证底盖温度不超过 85℃。若温度过高将会触发过温保护机制，L2 会发出超温警告，严重超温时 L2 将停止运行。

在不同安装⻆度下，L2 的防护效果差异较大，请根据实际安装⻆度，自行增加外部防护 ; 由于安装或自行外部防护不当导致的损坏，不在

保修范围之内。

不同环境下的稳定功率和峰值功率不同 , 当环境温度范围为 -10℃至 30℃时，L2 将自动运行自加热模式，待温度满足要求后才会出点云，

且此时峰值功率可达 13W，请合理设计供电电源，保证设备正常工作。

[1]

[2]

[3]

[4]

[5]

[6]

[7]

[8]

存储环境温度

防护等级

功率

工作电压

尺寸

重量

-20℃-60℃

IP54

10W（环境温度 25℃）

12V DC

75（宽）x75（深）x65（高）mm

230g

[7]

[8]

本手册如有更新，恕不另行通知。

您可以再 Unitree 官方网站查询最新版本《用户手册》

Unitree 是杭州宇树科技有限公司的商标。

Windows 是美国微软公司及其子公司的注册商标。

https://www.unitree.com/download


