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1. 概述 

CEM5831E-M12 是一款一发两收 24GHz 毫米波人体存在检测雷达模块。传统一发一收人体存在

雷达只能检测人体存在的有无及人体目标距离，而 CEM5831E-M12 雷达模块除了检测人体有无及距离

外，还可以输出人体相对于雷达的角度，可真正实现人体的位置检测，实现分区域联动控制,可同时检测

三个运动目标。同时还可以在上层做数据处理，将一些固定坐标的干扰目标滤除。 

本系统具有一个发射通道，两个接收通道，采用调频连续波（FMCW）工作模式，可对目标的距离

和角度进行检测，通过检测积累人体呼吸等微小幅度的运动，来判断人体的存在情况。目标出现在雷

达检测区域内，该系统会通过串口向主机输出目标所在的位置。 

2. 系统框架 
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3. 技术规格（25℃） 

参数 最小 典型 最大 单位 测试条件 

供电电压 4 5 6 V  

供电电流  120  mA 平均功耗 

发射等效空间辐射功率  11  dBm  

发射天线半功率方向角 

 
106 

 度 水平 

 
106 

 度 垂直 

接收天线半功率方向角 

 
94 

 度 水平 

 
48 

 度 垂直 

4. 模块性能 

参数 典型值 

频率 24GHz ISM 
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调制方式 FMCW 

检测距离 裸板 1 米平挂：运动直线距离 7 米，存在直线距离 5 米 

供电 5V 

电流 120mA（平均电流） 

输出串口电平 3.3V 

检测周期 50ms 

数据格式 串口 16 进制输出（协议可参考正文说明） 

距离精度 +/-0.3m 

角度误差 +/-10° 

检测目标数 3 个 

 
 

5. 调试接线  

CEM5831E-M12 采用串口输出 16 进制数据格式，用户可使用矽杰提供的转接板及上位机对模块进行测

试。 

可按照下图将雷达模块与转接板连接，通过 TypeC-USB 连线与电脑相连。 
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连接器安装拆卸请注意受力方向。 

手工安装请注意接插件对准，垂直下压。 

 

推荐垂直方向拆卸。 

 

若垂直方向较难拆卸，请从长边拆卸，禁止从短边拆卸。 

 

6. 调试配置 

用户可通过上位机调试测试 CEM5831E-M12。下图是 CEM5831E-M12 的上位机界面。上位机以极坐标形

式显示被测目标的坐标信息并在坐标图上显示目标点。 

雷达按照下图图示方向摆放，此时上位机输出的坐标点正负角度是按目标相对雷达中心轴左右一一对应，

目标处于图示雷达左方时，输出坐标点是负角度；处于雷达右方时，输出坐标点是正角度。 
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用户可按照模块默认的配置，在上位机上进行测试。 

模块支持 3 个目标的存在检测，上位机极坐标图中会显示目标的距离及角度。 

 

7. 雷达输出协议 

波特率：115200    字宽：8bit    停止位：1   奇偶校验：None 

1、主动发送目标信息指令 

头码（0xCF）+命令码（0x66）+字长（1字节，（目标个数-1）*8+3）+目标个数（1字节）+目标信息（字
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节数=目标个数*8）+校验和（1字节）+尾码（0xEF） 

目标信息 8字节分别为： 

目标 ID  无符号 8位 

目标距离（单位 cm），无符号 16位，前 8位是高 8位，后 8位是低 8位 

目标速度（单位 cm/s），有符号 16位，前 8位是高 8位，后 8位是低 8位，速度为正表示靠近，速度为

负表示远离，存在时目标速度默认为 2cm/s 

    目标角度（单位°），有符号 8位 

目标幅值 无符号 16位，前 8位是高 8位，后 8位是低 8位 

如：CF 66 23 04 01 00 FF 00 0C 13 00 0F 02 00 3B 00 0C 17 00 1D 03 00 7D 00 02 DC 00 1D 04 00 

FC 00 02 28 00 1C C8 EF 

其中：CF 66 23 04分别是头码、命令码、字长和目标个数；后面四组不同颜色的数字依次是 4个目标的对

应信息；C8 EF分别是校验和和尾码 

 

其他命令协议： 

主机发送（定长）：帧头(0xDF)+命令码（1字节）+数据位(2字节)+尾码（0xEF） 

模块发送（变长）：帧头(0xCF)+命令码（1字节）+字长（1字节，数据位+校验位+尾码）+ 数据位()+校

验位(1字节)+尾码（0xEF） 

01、雷达关闭启用指令 

  命令：DF 0F 00 00 EF(00为关闭雷达信号) 

  返回：CF 0F 00 00 DE EF 

  命令：DF 0F 00 01 EF(00为打开雷达信号) 

  返回：CF 0F 00 01 DF EF 
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  注意：当发送雷达关闭命令后，主动输出目标命令 0x66 的命令中的输出目标个数就会改为 0xFF，

当接收到 0xFF信息后就不要处理目标个数了说明这时候雷达被关闭给的目标信息可能不准确了。 

02、设置角度范围指令 

   命令：DF 52 XX 00 EF(XX为角度最大值的绝对值) 

Eg: DF 52 3C 00 EF 

   返回: CF 52 03 3C 60 EF 

03、读取角度范围指令 

   命令：DF 53 00 00 EF 

   返回：CF 53 03 3C 61 EF 

04、设置运动最大检测距离指令（XX XX为最远运动检测距离，如 02 EE表示 750cm单位：cm） 

   命令：DF 54 XX XX EF 

Eg: DF 54 02 EE EF 

   返回: CF 54 04 02 EE 17 EF  

05、读取运动最大检测距离指令（单位：cm） 

   命令：DF 55 00 00 EF 

   返回：CF 55 04 02 EE 18 EF    

06、设置存在最大检测距离范围指令（XX XX为最远存在检测距离，如 02 8A表示 650cm单位：cm） 

   命令：DF 56 XX XX EF 

Eg: DF 56 02 8A EF 

   返回: CF 56 04 02 8A B5 EF 

07、读取存在最大检测距离范围指令 

   命令：DF 57 00 00 EF 
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   返回：CF 57 04 02 8A B6 EF  

08、设置最小检测距离范围指令（XX XX为最小检测距离，如 00 14表示 20cm单位：cm） 

   命令：DF 58 XX XX EF 

Eg: DF 58 00 14 EF 

   返回: CF 58 04 00 14 3F EF 

09、读取最小检测距离范围指令 

   命令：DF 59 00 00 EF 

   返回：CF 59 04 00 14 40 EF  

10、设置角度翻转指令（XX为角度翻转指令默认 0（不翻转）） 

   命令：DF 5A XX 00 EF 

Eg: DF 5A 00 00 EF 

   返回: CF 5A 03 00 2C EF 

11、读取角度翻转指令 

   命令：DF 5B 00 00 EF 

   返回：CF 5B 03 00 2D EF 

12、设置运动检测门限指令 

   命令：DF 11 XX XX EF 

   返回: 

13、读取存在检测门限 2指令 

   命令：DF 12 00 00 EF 

   返回:  CF 12 04 00 14 F9 EF 

14、设置存在检测门限 2指令（XX XX为存在检测门限 2，如 00 14表示 20，是 2.6m后的检测门限） 
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   命令：DF 13 XX XX EF 

       返回: CF 13 04 00 14 FA EF  

15、保存设置指令 

   命令：DF 14 00 00 EF 

   返回: 

16、读取运动检测门限指令 

   命令：DF 15 00 00 EF 

   返回: CF 15 04 03 20 0B EF 

17、设置存在检测门限 1指令（XX XX为存在检测门限 1，如 00 19表示 25，是 0~2.6m内的检测门限） 

   命令：DF 1B XX XX EF 

   返回: 

18、读取存在检测门限 1指令 

   命令：DF 17 00 00 EF 

   返回: CF 17 04 00 19 03 EF 

19、查询版本号信息 

   命令：DF 41 00 00 EF 

   返回（例）: CEM5831E-M12_V1.0_20230915（以实际模块版本号为准） 

20、设置存在延时参数 

   命令：DF 46 XX XX EF  （XX XX第一位高 8位，第二位低 8位，单位 ms默认 10000ms） 

   返回:  

21、查询存在延时参数信息 

   命令：DF 47 00 00 EF 
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   返回: 

22、读取 UID   (如下 36 02 13 50 43 4B 34 39 39 18 1B 2A为 12位序列号) 

   命令：DF 50 00 00 EF 

   返回：CF 50 0E 36 02 13 50 43 4B 34 39 39 18 1B 2A 59 EF 

23、设置雷达长开模式 

   命令：DF 51 01 00 EF 

   返回：CF 51 03 01 24 EF 

  （断电不保存，退出雷达长开模式发送 DF 51 00 00 EF） 

24、OTA升级 

  命令：DF 32 01 00 EF 发射命令进入升级模式 

  升级协议采样 XMODEM协议支持 128b和 1k 2种协议长度。 

 

 

8. 上位机使用 

矽杰微同时提供 CEM5831E-M12 的上位机，可供用户快速配置及测试评估模块性能。以下是上位机的使

用说明。 

按照说明连接好模块后，点击串口窗口选择对应串口号后，点击已断开按钮，此时串口顺利识别连接的

话，则该按钮会变为绿色已连接状态。模块会直接工作，并在上位机上显示目标当前极坐标点。 

在下图绿色框内，可以输入参数，用于设置雷达的各项参数，建议用户在测试评估时，按模块默认参数

设置进行测试。如果改变了参数设置，则在图示蓝色框内点击设置配置即可生效，如不点击保存配置则断电

后配置失效，模块恢复最后一次保存的状态。 
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9. 模块测试：水平安装直线测试 

安装高度约 1米，人体正对雷达。测试静坐及走动状态下的覆盖范围。 

 
 

 

水平静坐测试                                              移动测试    
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⚫ 参考覆盖范围 

下图展示雷达默认灵敏度配置下，检测静坐及走动状态时的覆盖范围，供参考。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

10. 注意事项 

◼ 雷达工作时前方不应有金属及其他阻碍电磁波传输介质遮挡天线； 

◼ 不同外壳材质，及模块距离外壳内表面距离不同，返回的频谱能量及参数设置会有所不同，需要根

据实际条件微调。一般建议模块距离外壳 5-6mm。 

◼ 我们推荐用户先按模块默认设置进行测试，如果效果不如预期可将外壳结构件寄给原厂，原厂会进

行测试，调整出一个参考设置。 

◼ 模块是做人体移动及存在检测，根据实际环境，输出的距离及角度值会有一些误差。 

◼ 狭小复杂环境下，电磁波会存在多径效应，可能会输出假目标。尤其在金属物体比较多的环境下。 
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◼ 如果被测人员是背对或侧对雷达静坐，则感应效果会下降。因为背对侧对雷达时，此时呼吸导致的

胸腔或腹部的起伏无法被测到。 

◼ 推荐采用塑料等做外壳，因为人体存在雷达是非常灵敏的模块，如果采用大衰减的材料做外壳，可

能会影响检测。 

◼ 安装避开空调出风口，风扇等物体。 

◼ 安装时避开大面积金属等强反射物体。金属对电磁波是强反射，可能导致接收信号畸变。 

◼ 多模组同时安装使用时，模组水平间距大于 0.5 米，同时避免不同模组的天线面对面。 

◼ 根据用户场景，灵敏度可调。本手册给出的是最高灵敏度情况。如需调整灵敏度，可联系技术支

持。 

◼ 如需要更多技术支持，可联系销售。 

有关供电 

■必须使用隔离电源。同时交流整流桥及变压器应避免直接接触模组，并尽量不要使变压器及整流器正

对模块。可错开放置或增加屏蔽层。 

■供电电源纹波尽量小于 100mV 以下，避免电源中有尖峰毛刺。 

■在直流供电链路中不要加防反向二极管等器件，直流供电链路中添加任何器件都会使电源噪声抬高导

致误报的可能。 

■电源驱动电流不应小于模块正常工作电流。 

■如果系统中有通信模块，通信模块的供电与雷达模块供电需独立，避免通信模块工作时带来的电源波

动及信号传导干扰。 
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11. 接口信息 

接口为 Hirose 公司的 DF40C-20DP-0.4V(51)，0.4mm 间距 20 引脚连接器（21-24 为固定脚），安装高

度 1.5mm；其对接连接器型号为 DF40C-20DS-0.4V(51)（20 引脚，无固定脚）。接口管脚序号见下图。 

管脚 名称 备注 管脚 名称 备注 

1 NC / 2 NC / 

3 NC / 4 NC / 

5 NC / 6 NC / 

7 UART_TX 串口发送 8 NC / 

9 UART_RX 串口接收 10 GPIO 输出 IO 

11 GND 地 12 GND 地 

13 GND 地 14 GND 地 

15 VCC 芯片供电 16 NC / 

17 VCC 芯片供电 18 NC / 

19 NC / 20 NC / 
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12. 外形结构与尺寸（单位：mm） 

                                              

 

13. 技术要求说明 

13.1. 环境及环保要求 

（1）温湿度要求 

项目 工作环境 

温度范围 -40~55℃ 

相对湿度范围 0~85%RH 

（2）使用海拔高度要求：无。 

（3）环保要求：符合“中国 RoHS 认证”要求。 

13.2. 安装特殊要求 

要求雷达前方不能有金属面板遮挡。 
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14. 包装和存储 

14.1. 包装 

在每个外包装上应贴上标签，并注明：厂家产品型号、产品名称、数量、厂家批次号、生产日期、

制造厂商等。 

内、外包装无破损，器件无散漏。 

14.2. 运输 

包装后的产品能用任何交通工具运输，运输中应避免碰撞、剧烈振动、雨雪淋袭、水浸等；中途转

运时不得存放在露天仓库中；运输后产品不能有任何损伤和性能下降。 

14.3. 贮存 

产品应贮存在清洁、干燥、通风的环境下。 

产品储存有限期限为一年，储存仓库温度为-40~55℃，相对湿度不大于 85%。 
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