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 无人驾驶摩托车概念与技术体系

1. 无人驾驶摩托车是指通过自动驾驶系统控制，无需人工驾驶员即可完成行驶、转

弯、停车等操作的摩托车。

2. 无人驾驶摩托车具有提高安全性、提升便利性、解放人力等优势，有望成为未来

城市交通变革的重要组成部分。

3. 无人驾驶摩托车概念已从理论研究阶段进入实际研发和应用阶段，并得到包括汽

车制造商、科技公司和初创企业在内的广泛关注。

§ 无人驾驶摩托车技术体系

1. 无人驾驶摩托车技术体系主要包括传感器系统、感知算法、决策规划和控制执行

等模块。

2. 传感器系统负责采集周围环境和车辆自身状态信息，感知算法对采集到的信息进

行处理和分析，决策规划模块生成行驶策略，控制执行模块控制车辆执行行驶动作。

3. 目前，无人驾驶摩托车技术仍面临感知能力、决策智能、控制稳定性等方面的挑

战，需要持续的研究和迭代优化。

§ 无人驾驶摩托车概念
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 感知系统：传感器融合与数据处理

§ 多传感器融合

1. 多传感器融合将来自不同来源（如摄像头、雷达、激光雷达）

的数据集成在一起，形成对周围环境的更全面、更准确的感知。

2. 融合算法将数据进行对齐、校准和融合，消除冗余和不一致，

提高感知系统的整体准确度和鲁棒性。

3. 融合后数据可用于创建环境地图、物体检测、跟踪和分类等

任务，为无人驾驶决策提供可靠的基础。

§ 传感器数据处理

1. 传感器数据处理涉及对原始传感器数据进行预处理、特征提

取和降噪，以去除背景噪音和干扰因素，增强有用信号。

2. 机器学习算法用于从数据中学习模式并提取与无人驾驶任务

相关的特征，如物体形状、运动轨迹和环境纹理。

3. 处理后的数据为后续的高级感知任务（如目标检测和环境建

模）提供高质量的输入，提高算法的性能和鲁棒性。
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 控制系统：路径规划与行为决策

1. 实时感知环境：采用传感器（激光雷达、摄像头等）构建高精度的环境地图，感

知周围障碍物和交通参与者。

2. 路径优化算法：基于环境地图和目标位置，采用车载计算机计算出安全、高效的

路径，考虑碰撞规避、交通规则、行驶舒适性等因素。

3. 动态调整路径：利用传感器实时反馈信息，不断调整路径，应对动态变化的环境，

如道路拥堵、行人横穿等。

§ 行为决策

1. 交通规则遵守：通过交通规则库和感知系统，识别交通标志、信号灯和道路分界

线，实现车辆自主遵守交通法规。

2. 冲突解决：当面临与其他交通参与者（车辆、行人、自行车等）发生冲突时，采

用博弈论和决策算法，判断最佳行动方案，如避让、减速或加速。

3. 极端情况处理：应对紧急情况，如突然障碍物、交通事故，通过预先设置的应急

策略和算法，执行规避动作，保障行驶安全。

§ 路径规划
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 执行系统：转向、制动与动力控制

转向控制

1. 实时环境感知和分析：使用传感器（如相机、雷达、激光雷

达）收集周围信息，构建动态环境模型，为转向决策提供基础。

2. 路径规划和轨迹优化：利用环境模型和导航算法，规划从当

前位置到目标位置的最优路径，优化转向轨迹以确保平稳性和

安全性。

3. 车辆动力学建模和控制：建立车辆动力学模型，考虑转向角、

速度、加速度等因素，通过控制转向系统实现精确的转向行为。

制动控制

1. 制动力分配和调节：根据车辆速度、路面状况和负载等因素

动态分配制动力，确保最佳制动效果和稳定性。

2. 防抱死制动系统（ABS）：通过传感器监测车轮锁死情况，

通过调整制动力来防止车轮抱死，保持转向控制。

3. 电子稳定系统（ESC）：通过监测车辆偏航角、侧滑角等参

数，通过制动干预来纠正车辆不稳定状态，提高安全性。



 执行系统：转向、制动与动力控制

§ 动力控制

1. 发动机管理和扭矩控制：通过控制发动机转速、进气量和点

火正时等参数，优化发动机的动力输出，满足驾驶条件的需求。

2. 变速箱控制：根据车辆速度、载荷和道路坡度等因素，自动

选择合适的变速比，最大化动力传动效率和驾驶平顺性。

3. 电动动力控制：对于电动摩托车，动力控制模块需要管理电

池和电动机的能量流，优化续航里程、性能和制动能量回收。
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