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一、产品简介

STJ1 定角式雷达测速仪采用现代微波技术与高速数字信号处理技术，实现精确定位与精准测速，

具有高精度、免调试、高稳定性等特点。产品可广泛应用于龙门架、隧道口、立体交叉桥梁下方等

多种交通环境，尤其适合要求严苛的道路测速抓拍取证场景，为交通管理提供准确、可靠、实时的

交通信息，保障交通管理系统正常运行。

产品核心特点：

✓ 采用 24GHz MMIC 技术，高架雨雾冰雪穿透性更强，性能更优越

✓ 高增益、低副瓣微带天线设计，有效避免邻道目标干扰

✓ 可对多目标进行精确测距测速，精确定位

✓ 高精度定点抓拍，拍照位置误差在 1 米之内，抓拍率达 99% 以上

✓ 先进信号处理技术，性能稳定，虚警率低

✓ 安装方便，免调试，维护简单

✓ 环境适应性强，检测性能不受光照、灰尘、雨雪等外界干扰

典型应用场景：

应用场景 说明

龙门架测速 安装于道路龙门架，对下方车道车辆进行定点测速抓拍

隧道口测速 隧道入口 / 出口处布设，抓拍超速车辆

桥梁下方 立体交叉桥梁下方等多种交通环境

卡口抓拍 结合相机实现“定点位置”触发抓拍取证

执行标准：《GB/T 21255-2007 机动车测速仪》



二、系统功能

2.1 精确测速与定位

测量内容 功能说明

实时速度测量 实时测量目标车辆速度

微波高精度定位 卡口车辆触发位置精准一致

多目标距离跟踪 可对多目标进行距离跟踪

2.2 定点触发抓拍

项目 技术指标

触发信号 提供触发信号，实现“定点位置”抓拍

抓拍位置误差 ≤ 1 米

抓拍率 ≥ 99%

适用车辆 不同速度、大小、类型的车辆

2.3 抗干扰与稳定性

项目 说明

邻道干扰抑制 低副瓣微带天线，有效避免邻道目标干扰

虚警率 低（先进信号处理技术）

环境适应性 不受光照、灰尘、雨雪等外界干扰

免调试 安装方便，维护简单



相机抓拍图像

“定点位置”抓拍图像

三、规格参数

STJ1 定角式雷达测速仪主要技术指标如下：



类别 参数 技术规格

射频性能 工作频率 24 GHz

调制波形 CW（连续波）

波束宽度 6° × 6°

测速性能 测速范围 10 ~ 250 km/h

测速精度 1 km/h

抓拍距离 18 ~ 28 m（可调整）

捕获率 ≥ 99%

触发一致性 ≤ ±0.5 m

数据率 37 Hz（27ms）

测速误差（<100km/h） -0.5 ~ 0 km/h

测速误差（≥100km/h） -1 ~ 0 km/h

电气参数 工作电压 9 ~ 12 V DC

工作电流 < 0.3 A

功耗 < 2 W

通信参数 通信方式 RS485（半双工）/ RS232（全双工），二选一

波特率 9600 bps

数据位 / 停止位 8 位 / 1 位

校验位 无

数据输出 单字节速度数据包，单位 km/h

环境参数 工作温度 -40℃ ~ +80℃



四、配件清单

序号 名称 数量

1 STJ1 定角式雷达测速仪主机 1 台

2 安装支架组件 1 套

3 通信线缆（+12V / GND / A+ / B- / SGND） 1 根

4 STJ1Radar 调试软件 1 份

5 产品手册 1 份

6 合格证 / 保修卡 1 份

五、安装说明

5.1 安装位置

安装位置 说明

龙门架 顶装于道路龙门架，置于车道正上方

L 杆 顶装于 L 型杆，雷达对准车道中间

隧道口 隧道入口 / 出口处布设

桥梁下方 立体交叉桥梁下方等多种交通环境

5.2 安装步骤

1. 选择固定体（龙门架 / L 杆 / 隧道口 / 桥梁），将雷达采用顶装方式安装于固定体上。

2. 将雷达置于车道正上方，探测方向对准车道正中间需抓拍的位置。

3. 根据需求调整安装高度、俯仰角、定点触发距离。

4. 典型安装参数：高度 6 m，架设俯仰角 13°，定点触发距离 25 m。

5. 安装过程中可借助数字量角器、手持坡度仪、激光辅助俯仰调节仪等辅助工具提高安装效率。

6. 多车道场景可同时架设多台雷达协同工作。

7. 连接通信线缆（参见接口引脚定义），确认接线无误后通电。





5.3 接口引脚定义

接口名称 线色 定义

+12V 红线 雷达电源正，电压 12V，推荐使用高品质电源

GND 黑线 雷达电源地

A+ / TX 绿线 RS485 通信 A 端（正端）/ RS232 通信 TX 端

B- / RX 蓝线 RS485 通信 B 端（负端）/ RS232 通信 RX 端

SGND 棕线 雷达信号地 / RS485 或 RS232 通信 GND 端

注意：1、雷达与串口线连接时建议接上 SGND，避免出现误码；2、RS485 与 RS232 二选一，请联系厂家

提前选定。

六、使用注意事项

注意事项 说明

供电电压 供电电压需合适，不宜过高，以免影响雷达性能

正面遮挡 请确保雷达正面无遮挡物

串口操作 串口请勿热插拔

防冲击 避免冲击和跌落，以免损坏产品

无法连接 软件无法连接时检查电源、串口线序、RS485/RS232 转换器

无法测速 检查照射位置、线缆连接、回读参数、降低灵敏度、排查强电磁干扰

无车有速 无车经过却有速度时，检查对准车道、电磁干扰，适当提高灵敏度



七、软件调试

7.1 软件安装

STJ1 定角式雷达测速仪配有专门调试软件，可以查看、调试、管理、控制雷达测速仪的工

作情况。该软件适用于目前所有主流的 Windows 操作系统。具体使用说明详见《STJ1Radar 调试

软件使用手册（V1.3）》

双击安“setup.exe”文件，按照提示操作即可完成安装。安装完成后会在桌面生成

“STJ1Radar 调试软件快捷方式”。

打开软件可得到如上软件界面，分为“功能选择区”、“状态显示区”、“速度显示区”、“参数

设置区”四个区域。

“功能选择区”可以进行多项功能选择，包括：设备连接、设备断开、设置状态、测速状态、软件

复位、参数回读、软件版本查询、产品序列号查询等。



“状态显示区”显示雷达现行状态，包括工作模式、安装亮度、触发距离、灵敏度、速度上限、速

度下限、速度准确度修正等。

“速度显示区”显示当前测量速度、测速记录以及动画模拟展示。

“参数设置区”可进行“参数设置”、“参数保存”、“恢复出厂设置”等。在设置状态下可以设

置雷达参数，包括工作模式、安装高度、触发距离、灵敏度、速度上限、速度下限、速度准确度修

正等。

7.2 连接设备

确认雷达接线无误后，点击功能选择区“设备连接”按钮，弹出如图对话框，本软件自动识别所有

可用端口，用户根据选择雷达相应端口（可在设备管理器中查看具体端口号）。

如无特殊定制，我公司雷达波特率为 9600bps，数据位 8 位，停止位 1 位，无校验位。设置好后

点击“连接”即可连接雷达。连接成功后，得到如图所示界面。



7.3 状态显示

成功连接雷达后“雷达状态区”会显示雷达的当前状态，包括软件版本、产品序列号、主板序列号、

雷达参数等信息。

7.4 测速状态

成功连接雷达后默认为测速状态，当有车通过设定的测速位置时，速度显示区将显示当前车辆速度，

并记录数据。如图所示。



7.5 设置参数

如需进行参数设置或调试，点击功能选择区“设置状态”按钮，参数设置区激活，此时雷达测速功

能关闭，进入雷达参数设置状态。

工作模式：指触发模式，可以选择车头触发、车尾触发、双触模式、持续模式。

1、车头触发：测量来向车辆，每辆车只送一次数据，无车时不送数。

2、车尾触发：测量去向车辆，每辆车只送一次数据，无车时不送数。



3、双触模式：来向车辆车头触发、去向车辆车尾触发，无车时不送数。

4、持续模式：有车辆进入探测区域即送数据，无车时不送数。触发距离：指拍照位置离固定体位

置的距离。如：触发距离为 24m，触发区域为 2m，则相机在 24m~26m 触发拍照。

安装高度：指雷达实际安装高度。

灵敏度：指目标检测灵敏度。数值越大，越不灵敏。

速度上限/下限: 指测速抓拍的最高和最低速度值。

速度准确度修正：指在某些场合需要对雷达检测到的速度进行适当修正。参数值设定完成后，可以

进行下一步处理。

参数设置：点击后即可运行当前参数，但断电丢失。如需保存当前设置，请执行“参数保存”操作。

参数保存：点击后雷达保存当前参数，重启后将按此参数运行。

恢复出厂设置：恢复出厂默认参数配置。

参数设置区所有按钮设置均在激活状态下有效，参数设置完成后点击功能选择区“测速状态”按钮

即可返回到测速状态进行测速。


