


填 写 说 明

1、本申请书所列各项内容均须实事求是，认真填写，表达明

确严谨，简明扼要

2、申请人可以是个人，也可为创新团队，首页只填负责人。

“项目编号”一栏不填。

3、本申请书为大 16 开本（A4），左侧装订成册。可网上下载、

自行复印或加页，但格式、内容、大小均须与原件一致。

4、负责人所在学院认真审核, 经初评和答辩，签署意见后，

将申请书（一式两份）报送××××大学项目管理办公室。



项目
名称

所属

学科
学科一级门： 工学 学科二级类： 机械类

申请

金额
20000 元 起止年月 2019 年 5 月至 2020 年 5 月

负责人

姓名
何云 性别 男 民族 汉 出生年月 1997年 12 月

学号 201652030232 联系

电话
宅：长沙理工大学行健轩五栋 手机:17373158944

指导

教师
罗宪华

联系

电话
宅：长沙理工大学 手机:13007437268

负责人曾经参与

科研的情况

参与汽机学院各种电动车和智能车的底盘制作以及传感器和自动控

制的软硬件技术的平台建设工作。

其他科研和获奖情况包括：“第十三届全国大学生恩智浦杯智能车竞

赛电磁组”华南区二等奖。

指导教师承担科

研课题情况

（1）1． 荣获第十三届“挑战杯”全国大学生课外学术科技作品竞

赛三等奖（指导老师罗宪华）

2．专利：

一种适合四轮电驱动汽车的车架

适合四轮独立轮式驱动电动汽车的整车电机控制器

四轮驱动电动车

（2）《车路协同系统交通协调控制关键技术》（2011 年现代交通技

术领域 863 主题项目《智能车路协同关键技术研究》五个课题之一），

课题经费：280 万元，结题，参与。

（3）《多车协作驾驶纵向控制动力学建模与仿真》，来源：国家基金

面上项目，项目经费：87 万元，在研，参与。

指导教师对本项

目的支持情况

从项目建设开始我便对本项目和同学们从选购零件，底盘组装

指导，再到各模块的可行性探究、设计、技术讨论都给予全面的支

持与指导。



项

目

组

主

要

成

员

姓 名 学号 专业班级 所在学院 项目中的分工

陈科月 201752030110 测控技术与仪
器 1701 班

汽车与机械工程学
院

技术人员

胡盛恩 201852030110 测控技术与仪
器 1801 班

汽车与机械工程学
院

文案编辑

李畅 201752030104 测控技术与仪
器 1701 班

汽车与机械工程学
院

技术人员

张璐 201752030114 测控技术与仪
器 1701 班

汽车与机械工程学
院

技术人员

（一） 项目简介

项目将开源轮式机器人的底盘相关控制和传感器技术与现有的中小型观光摆渡车

的底盘机械结构和电控系统相结合，采用模块化思想为中小型无人驾驶观光摆渡

车开发提供机械改造设计、软件硬件模块可自由配置的底盘整体改造方案、原型

实验系统，和低成本入门学习套件。

（二） 研究目的

项目通过实现、研究和优化轮式机器人的底盘技术用于无人驾驶的观光车，为机

器人开发人员提供低成本、稳定、高性价比的大中型轮式机器人的底盘和卡丁车

巡游车底盘自动化改造方案、整车软件硬件参考设计方案、和原型实验系统、低

成本入门学习套件，从而大幅度降低中小型观光摆渡车设计开发人员的重复劳动，

从而进一步降低中小型观光摆渡车的开发、运行和维护成本。



（三） 研究内容

项目依托长沙理工大学汽车与机械学院的深厚的车辆设计、机械制造和机电

一体化改造、精密测控实力，自主设计和制造大中型轮式机器人的自动化控制底

盘和实现多模式导航的无人驾驶轮式机器人。

项目参考市场上开源轮式机器人的底盘制作规则和技术，基于模块化思想，

为机器人开发人员提供机械结构、软件硬件模块可配置化的轮式机器人的底盘和

卡丁车巡游车底盘自动化改造方案、整车软件硬件参考设计方案和原型实验系统，

低成本入门学习套件。

现阶段工作室的大中型开轮式机器人的底盘产品包括：差速转向的四轮机器

人底盘、卡丁车类型拉杆式的四轮机器人底盘。本工作室还开发多种功能模块，

包括转向系统机械设计和改造模块、刹车机械设计和改造模块、油门机械设计和

改造模块、基于大中型直流电机的车辆速度控制模块、基于大中型步进（舵机）

电机的车辆转向控制模块、基于大中型推杆电机的车辆刹车油门控制模块，基于

电磁和摄像头的轮式机器人循迹模块，基于高精度定位系统的轮式机器人导航模

块。项目还提供了基于开源机器人操作系统 ROS 和树莓派的轮式机器人整体解决

方案、以及基于 51 单片机和 STM32 嵌入式系统的轮式机器人入门软件硬件学习套

件、机械手工制作底盘材料套件。

（四） 国、内外研究现状和发展动态

现有的机器人自动化底盘改造技术和很高的改造成本导致大中型无人轮式机

器人无法得到快速发展和普及。据了解，市面上大中型机器人底盘的价格通常在

2-10 万之间，对于功能要求越高的机器人，底盘的价格也相对越高，高昂的成本

让不少企业和消费者难以负担。同时，现在企业对底盘的制作要求各不相同，根

据场景的差异，对形状大小的要求也不尽相同，通用化的底盘无法满足不同用户

的不同需求。

项目参考市场上开源轮式机器人的底盘制作规则和技术，基于模块化思想，

为机器人开发人员机械结构、软件硬件模块可配置化的轮式机器人的底盘、软件



硬件参考设计方案和原型实验系统，从而大幅度降轮式机器人设计开发人员的重

复劳动，有效降低购买成本，极大降低智能车的维护人工成本和时间成本，而且

进一步提高了系统环境适应性、兼容性、功能可升级性和降低升级成本，以及底

盘的多功能多用途使用。

（五） 创新点与项目特色

本项目技术创新包括：

A. 全部采用机械设计、软件、硬件可分离式模块化设计和接口通用化设计，

提高底盘机械零配件、电机和驱动配件的更换、升级、维护简易性、降低开发和

维护成本。

B. 项目不但提供模块化的机械设计，提供模块化的对现有卡丁车或者社区巡

游车的底盘自动化改造方案，进一步降低了购买成本，提高底盘的配件更换、维

护简易性

C. 提供机械手工制作底盘材料套件、以及入门难度低、低价格的 51 单片机

和 STM32 嵌入式系统的轮式机器人入门学习套件，进一步降低入门的资金和技术

门槛。

D. 参考基于 ROS 机器人的开源轮式机器人的底层机械、硬件系统的设计轮式

机器人的底盘，提高机器人的可升级性、互联性、二次开发性、快速原型展示需

求。

（六） 技术路线、拟解决的问题及预期成果

1. 转向系统机械设计和改造模块。需解决电机与前轮的机械传动结构，预期完成联轴传

动控制。

2. 刹车机械设计和改造模块。需改造有脚踏式换成推杆传动式，预期将推杆电机装置刹

车模块中并能传动控制。

3.基于大中型直流电机的车辆速度控制模块。需通过软件编译完成适时速度的控制，预



期由软件模拟 PWM 波形输出完成速度控制。

4.基于大中型步进（舵机）电机的车辆转向控制模块。需解决根据控制信号发出使步进

电机实时做出相应转动。预期通过 PID 控制完成步进电机的自动转向控制。

5.基于大中型推杆电机的车辆刹车油门控制模块。需解决对推杆电机的软件编译以完成

刹车动作。预期实现推杆电机的刹车控制。

（七） 项目研究进度安排

1.2019 年 6 月份完成空车机械结构的改装，模块化测试。

2.7 至 9 月份对整车实现自动控制，能在一定速度下完成自动转向和行

驶。

3.12 月份实现可摄像头控制、UWB 高精度定位，电磁寻线等多种方式的

自动驾驶。

4.2020 年完善各模块功能，增加超声波避障停车，转向角度传感器等细

节处理

（八） 已有基础

1. 与本项目有关的研究积累和已取得的成绩

本团队成员参加过恩智浦杯智能智能车比赛，获得区奖及省奖数次，掌握

一定的智能汽车控制技术，指导老师有着多年积累的机械改造技术，曾参

与指导一种《适时四轮轮式驱动联网电动汽车》并获得“挑战杯”全国三

等奖。

2. 已具备的条件，尚缺少的条件及解决方法

目前具备的条件：拥有较为完整的整车自动控制系统，掌握多种方式的定

位控制技术。

尚缺少的条件：难以完全精准采集路面信息状况，实现精准控制

解决方法：换用效果更加强大的传感器。





推荐校级项目

专家组组长（签章）：

年 月 日

推荐省级项目

负责人（签章）：

年 月 日

负责人（签章）：

年 月 日


