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系统特点：

◎系统自主开发，具有完全自主知识产权，满足教学科研工作的定制化需求；

◎提供“车 - 路 - 网 - 云”整体解决方案，实现智能交通的全息感知、全域连接和全局智能；

◎利用先进的图形用户界面技术，实现全过程的图形化操作，使复杂的自动驾驶过程变得易懂、易学、易操作；

◎可视化技术和便捷实用的人机交互技术，呈现自动驾驶全过程的数据感知及算法运行；

◎层次化的课程设置，协助院校分阶段建设智能网联汽车专业；

◎配套开发的课程，助力教师深入研究智能网联领域；

◎关键技术可实现开源调整，并能满足应用普通本科、职教本科的教学和科研项目合作；

实训室解决方案

◎智能网联传感器与执行器教学实训室；

◎基础版智能网联教学实训室（室内版方案、室外版方案）；

◎车路协同版智能网联实训室（室内版方案（智能载运实训室）、室外版方案）。

教 学 资 源 满 足 智
能网联汽车技术专业方
向教学核心课程设置。

“赋能”教师、“升
级”教材、“激活”教
法 , 推进“三教”改革。

全 过 程 可 视 化 智
能网联的教学环境 , 实
现感性到理性的高效转
换。

对 标 国 内 智 能 网
联大赛标准 , 进行设备
装调、高精建图、高精
导航等。

智 能 网 联 汽 车 实 训 中 心 建 设 方 案 紧 跟 汽 车 发 展 方 向 和 技 术 变 革 , 面 向 智 能 网 联 汽 车 专 业 教 学 实 践 , 为 职 业 院 校 师 生 提
供具有良好互动教学体验的教学系统。

智能网联汽车整体建设方案
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智能传感器实训室 智能网联汽车实验台架

全场景教学平台​
覆 盖 结 构 展 示、 功 能 实 验、 数 据 采 集 与 解 析
全流程教学，一站式解锁传感器核心知识。​

智能实训装备​
学 生 端 搭 载 位 姿 调 整 台， 灵 活 调 节 航 向 角、
横 滚 角、 俯 仰 参 数， 适 配 全 品 类 传 感 器 实 验
组件。

双系统赋能教学​
交 互 平 台： 集 成 专 业 测 试 与 视 觉 学 习 软 件，
一键验证传感器性能，高效完成品质检测。​
多 媒 体 资 源 库： 配 套 海 量 教 学 资 料 与 纸 质 教
材，备课教学轻松搞定，学习更高效。

感知系统台架共五种类型 , 线控底盘台架、激光雷达实验台架、超声波雷达实验台架、毫米波雷达实验台架、深度相
机实验台架 ;
线控底盘台架主要由线控传动、线控转向、线控制动及交互式多媒体教学系统四部分组成 ;
线控底盘设备和四个感知传感器实验台架信息交互 ; 用于进行智能网联汽车感知传感器及线控底盘的结构展示、功能
实验、信息处理、常见故障的诊断与排除。

激光雷达实验台架 线控底盘实验台架
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车路协同系统架构

智能装载设施（执行端）

智能网联汽车

远程控制终端 路侧智能系统

智能网联汽车交互式
多媒体教学系统

智能交通设施（执行端）

智能路侧设施（感知端）

智能交通微缩仿真平台

调度 & 云中心
服务系统

车联网

智能网联汽车——基于成品车改造

由运动平台、车载计算机以及各种传感器组成的，具有自主导航和避障功能的各类型车辆，车载计算机上安装了公司
自主研发的、具有车辆定位、环境感知、决策规划、运动控制、车路协同等能力的自动驾驶核心软件。
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智能网联汽车——基于成品车改造

硬件组成：16 线激光雷达、32 线激光雷达、前后单线雷达、深度相机、超声波雷达、里程计、惯导、GNSS 定位装置；
系统功能：激光（单线、多线）SLAM、视觉 SLAM、基于高精地图的自动导航；
教学功能：感知技术及应用、决策与运动控制技术、线控底盘控制技术的认知与实训。

智能网联汽车——自制车辆

硬件组成：面阵激光雷达、32 线激光雷达、前后单线雷达、深度相机、超声波雷达、里程计、惯导、GNSS 定位装置；
系统功能：激光（单线、多线）SLAM、视觉 SLAM、基于高精地图的自动导航；
教学功能：感知技术及应用、决策与运动控制技术、线控底盘控制技术的认知与实训。
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智能网联汽车——差速机器人

硬件组成：16 线激光雷达、前后单线雷达、深度相机、超声波雷达、里程计、惯导；
系统功能：激光（单线、多线）SLAM、视觉 SLAM、基于高精地图的自动导航；
教学功能：感知技术及应用、决策与运动控制技术的认知与实训。

三轮差速车四轮差速车

远程控制终端 

由 PC 机及安装于其上的、由公司自主研发的智能网联汽车远程实训系统组成，以全图形化界面实现对车辆的远程操控，
同时对传感器数据、环境感知、路径规划过程各要素进行可视化显示，支持对自动驾驶相关的众多参数进行可视化配置，
并提供即时验证。

区域 1：系统菜单
区域 2：车辆仪表盘
区域 3：交通标志识别区
区域 4：人工控制区
区域 5：交互式显示区
区域 6：节点控制区
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通 过 对 话 框 的 方 式 快 速 实 现 相 关 参 数 的 编 辑， 适 合 进 行 车 辆 传 感 器 的 标 定、 执 行 器 的 标 定、 车 辆 结 构 参 数 的 输 入、 车
辆运动学及力学参数的输入，以及定位、导航、避障等行为参数的输入与编辑，便于车辆调试过程中的快速调教；
同样支持用代码的方式进行以上相关工作。

远程控制终端特点之一：对话框、代码并存 

32 线 激 光 雷 达
与 16 线激光雷
达的数据融合

32 线 激 光 雷 达
与 面 阵 雷 达 的
数据融合

16 线 激 光 雷 达
与 单 线 激 光 雷
达的数据融合

激 光 雷 达 与 视
觉 传 感 器 的 数
据融合

安装在车辆不同位置的传感器探测到的物体相对车身位置重叠。

多传感器
的数据融
合设置

远程控制终端特点之二：多传感器的融合感知
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车辆的行为除了与程序的功能有关以外，还与设置的相关参数有关。

远程控制终端特点之三：导航参数的设置 

从车辆和上帝的角度看到
了系统内部的信息，包括
感知、障碍物判断、规划、
决策。

全局路
径规划

远程控制终
端与车辆行
为同步

局部路
径规划

远程控制终端特点之四：融合感知与导航的影像效果 
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第一篇：智能网联车辆整体概述
第二篇：环境感知技术
第三篇：车辆定位技术
第四篇：SLAM 同步定位与建图
第五篇：智能网联车辆决策系统
第六篇：智能网联车辆运动控制

第一篇：通用电气及安全实践
第二篇：线控汽车底盘的调试及维护
第三篇：环境感知传感器的调试及维护
第四篇：定位传感器的调试及维护
第五篇：计算平台的安装及应用
第六篇：远程控制终端的安装与应用
第七篇：自动驾驶汽车性能的测试

认知篇：

   检测篇：

远程控制终端特点之五工具与课程 智能交通微缩仿真平台

主要包括隔离护栏、停车场、树木、绿地、建筑物等，可构建出直道、路口或环岛、单向或双向车道等，在
平台上部署各种智能设备，实现车路协同。
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智能交通设施

主要包含充电站、红绿灯、停车场道闸、路况模拟道闸、空中交通标志、多线激光雷达、智能相机、多目标
毫米波雷达、ETC、网络系统等。

路侧智能系统（路口画面）

通 过 对 多 线 激 光 雷 达、 多 目 标 毫 米 波 雷
达、智能相机等信号数据进行融合，判断
车辆周围环境是否存在影响交通的因素，
发出预警信息给智能网联车辆，及时调整
全局路径规划。
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调度中心系统

由 PC 机及安装于其上的、由公司自主研发的智能交通多媒体交互式教学软件组成，实时显示全部教学车辆的
运行轨迹以及智能交通设备的工作状态，并提供对这些设备的远程控制，支持重放指定车辆的历史运行轨迹。

完全自主研发

无道闸 有道闸

云中心服务系统

由 服 务 器 及 安 装 于 其
上的、由公司自主研发
的 云 中 心 管 理 软 件 组
成，可以保存整个系统
平 台 的 全 部 运 行 数 据，
实 时 监 控 智 整 个 系 统
平 台 全 部 设 备 的 运 行
状态，提供用户权限等
基础安全管理，并为车
路 协 同 等 高 级 应 用 提
供命令、调度功能。

完全自主研发



41 42

调度指挥中心

调度 & 云中心服务系统 路侧智能交互系统 远程控制终端系统 智能网联汽车多媒体课程系统

车路协同系统——网络连接

云
远程控制系统

边缘云

指挥中心服务器

AP
MEC 服务器

LED 显示屏

激光雷达

智能相机
GNSS 基站

AP

RSU

智能网联汽车

OBU OBU

智能网联汽车

调度 & 云中心 服务系统

网

路

车
人
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中 汽 恒 泰 聚 焦 汽 车 检 测 维 修 与 智 能 网 联 领 域， 出 版 系 列 专 业 书 籍， 主 要 面 向 职 业 院 校 师 生、 高 校 研 究 者、 汽 车
行业技术人员、维修竞赛参与者及产业管理者与爱好者，构建从教育到应用的全链条知识服务体系。

配套的专业教材
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