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小车远程控制及 自主寻路系统的设计与实现 
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(南京大学计算机软件新技术国家重点实验室 南京 210023) (南京大学计算机科学与技术系 南京210023) 

摘 要 智能机器人可通过传感器获取周围的地形、温度等信息，并加以分析处理而采取对应策略。然而，机器人可 

能由于本身不具备定位功能而只能进行简单控制，也可能因为障碍物信息采样不足而导致避障算法失败。面对这一 

类问题，设计并实现了一套能对智能车进行远程控制并令其 自主寻路的系统。该系统通过高效的图像处理与识别对 

智能车 自动定位；对现有避障算法进行了改进，并建立了避让策略来保证智能车总能找到一条抵达 目标的安全路径。 

实验结果表明，该系统定位精度较高，控制与寻路功能具有一定的可靠性与实用性。 
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Abstract Intelligent robots obtain environment information such as terrain and temperature with sensors，and then ana— 

lyze and process such information to take appropriate countermeasures．However，if a robot cannot locate itself in the 

environment，its user can only perform simple control，and its obstacle avoidance algorithm may fail due to under-sam— 

pling of obstacle inform ation．To address these problems，this paper proposed a system that can perform remote control 

and independent way-finding on smart—car robots．The system can automatically locate a smart-car robot through effi— 

cient image processing and recognition．It improves over existing algorithms and builds a collision avoidance strategy to 

ensure that the robot can always find a safe path to its destination．Our experimental results show that the system has 

high locating accuracy，and its remote control and way-finding functions are reliable and usefu1． 
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1 引言 

智能机器人具备各式各样的信息传感器，能够实时获取 

环境数据 ；它还具有效应器——电机，能将自身行为作用于周 

围环境。通过智能机器人传感器与效应器，以及驱动它们的 

编程接口，可以实现一个基于环境感应进行自我控制的机器 

人 自适应系统。自适应系统在机器人领域有着广阔的应用空 

间，已有很多工作提出了针对机器人的自适应方法 】̈ ]。 

然而，“智能”机器人并不如我们想象的那样智能，很多情 

况下，机器人并不能准确获取周围的环境信息。例如，机器人 

如果没有配备定位系统，就无法确定自己的方位；如果传感器 

数量不足，就可能因为获取的环境信息不全而对附近障碍的 

分布情况产生误判，从而导致碰撞事故的发生。当多个机器 

人同时运行时，情况会更加复杂。例如，在 t 时刻，机器人 R 

检测到A点的机器人Rz；在 tz时刻Rz行驶到 B点，如果 尺 

依然保留着A点的障碍物信息，一个可行的方向可能会因此 

被错误地否决。 

机器人的上述缺陷导致对其进行自适应系统开发比较困 

难 。针对这一问题，本文设计并实现了一个能对智能车进行 

远程控制并 自主寻路的 自适应系统。主要贡献分为 以下 3 

点： 

(1)通过 Android设备对小车进行远程控制。 

(2)能对小车准确定位，并在 Android屏幕上实时显示位 

置与轨迹。 

(3)通过点击屏幕设定目标，小车就能自主寻路 ，支持两 

车同时运行。 

本文第 2节介绍远程控制及其依赖功能的实现过程 ；第 

3节介绍寻路算法与避让机制 ；第 4节对两个功能进行了实 

验，并对结果进行分析评估；第 5节介绍相关工作 ；最后对整 

个工作进行总结 ，并说明未来工作。 

2 远程控制 

系统通过 Android设备向智能车发送指令 ，进行远程控 

制；同时利用天花板上摄像头不断采集的环境信息，绘制出地 
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