
智能机器人与无人车
开发技术

REPORTING



目 录

• 智能机器人与无人车概述

• 智能机器人核心技术

• 无人车核心技术

• 智能机器人与无人车开发挑战与解决方案

• 智能机器人与无人车未来展望



PART 01

智能机器人与无人车概述

REPORTING



• 请输入您的内容

智能机器人与无人车概述



PART 02

智能机器人核心技术

REPORTING



感知技术

传感器技术

利用各种传感器，如超声波传感器、

红外传感器、激光雷达等，获取环境

信息，实现机器人对周围环境的感知。

计算机视觉技术

通过图像处理和机器视觉算法，使机

器人能够识别、跟踪和检测目标，理

解图像和场景信息。



根据机器人的任务需求，规划机器人

的运动轨迹，实现机器人的自主移动

和操作。

通过调整机器人的关节角度、速度和

加速度，实现机器人的精确控制和稳

定运动。

运动控制技术

伺服控制技术

运动规划技术



使机器人能够理解和生成人类语言，实现人机交互和语音识

别。

自然语言处理技术

利用知识库和推理引擎，使机器人能够进行问题解答、决策

支持和预测分析。

专家系统技术

人工智能技术



监督学习

通过训练数据集，让机器人学习

分类、回归等任务，提高机器人

的预测和识别能力。

无监督学习

让机器人从无标签数据中学习特

征和结构，发现数据内在的规律

和模式。

强化学习

通过与环境的交互，让机器人学

习如何做出最优决策，实现自我

优化和改进。

机器学习与深度学习
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决策与控制

根据行驶路径和实时环境信息，制定出相应的行驶决策，并通

过控制系统实现车辆的稳定、安全行驶。

01

传感器融合

利用多种传感器（如雷达、激光雷达、摄像头等）收集环境信

息，通过算法将数据融合，实现精准的环境感知。

02

路径规划

基于感知到的环境信息，规划出安全、有效的行驶路径，实现

自主导航。

自动驾驶技术
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