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前言

　　智能车辆是计算机科学、控制科学与工程、光学、仪器科学、力学等高新技术综合应用的载体，
无论在军事领域还是民用领域均具有广泛的应用。
在军事领域，主要面向未来无人作战平台，同时也是深空探测装置的载体；在民用领域，主要面向日
新月异的智能交通、智能化工业制造和生产等领域。
　　本书以智能车辆导航技术为核心，主要介绍了作者及国内外学者在该领域的最新研究成果。
本书共分七章：第一章概述了智能车辆、导航技术及研究的热点问题；第二章介绍了惯性器件原理、
惯性导航原理、系统组成及相关研究成果；第三章介绍了卫星导航系统的原理及其在智能车辆导航中
的应用；第四章介绍了可见光视觉导航中的图像采集、处理方法，重点介绍了这些方法在车道检测、
目标识别中的应用；第五章介绍了用于导航的红外视觉图像的去噪、分割及识别等方法和研究成果；
第六章介绍了智能车辆运动的路径规划和地图匹配技术，重点介绍了基于几何约束条件的具有拓扑结
构的路径规划、分层规划、分区域规划、地图匹配等研究方法和研究成果；第七章对智能车辆的多传
感器信息融合、即时地图构建等技术作了展望。
　　本书的研究成果得到了国家自然科学基金（60453001，60773044）、教育部新世纪优秀人才基金
（NCET-04-0197）和总装备部重点基金（9140A26010308BQ0178）的大力支持；书中部分内容采用了
北京理工大学毕军博士、张长江博士、李杰博士、丁辉博士、阮久宏博士和刘羿彤博士学位论文的研
究成果，并得到了课题组全体老师的大力支持；北京理工大学的张宇河教授和孙常胜教授认真审阅了
全书，并提出了宝贵的修改意见，在此一并表示感谢。
　　由于作者水平有限，书中不妥之处在所难免，恳请读者批评指正。
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内容概要

本书以智能车辆导航技术为核心，系统全面地介绍了该领域的基本理论、关键技术及其应用。
内容包括：惯性导航系统和卫星定位系统的原理及在智能车辆中的应用；视觉导航中的图像去噪、分
割和识别等处理方法，以及这些方法在目标识别中的应用；智能车辆路径规划和地图匹配技术，重点
介绍了基于几何约束条件的具有拓扑结构的路径规划、分层规划及分区域规划、地图匹配算法及作者
的研究成果。
本书内容翔实、全面，理论和实践并重，既有学术价值，对工程实践也有指导意义。
    本书适于控制科学与工程、兵器科学与技术、仪器科学与技术及车辆工程等学科研究人员、工程师
、教师参考，同时可以作为这些专业高年级本科生、研究生的参考书。
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章节摘录

　　第一章　绪论　　1.1　智能车辆概述　　1.1.1　智能车辆定义及功能组成　　智能车辆
（intelligent vehicle，IV）又称轮式移动机器人，是一个集环境感知、规划决策、操作控制等功能于一
体的智能体，其研究涉及机械、运动学与动力学、电子、计算机、信息处理、控制和人工智能等科学
技术领域。
由于研究的历史时期和应用背景不同，出现了地面无人车辆、陆地自主车、移动机器人等不同名称，
但其研究内容和关键技术是相同的。
　　根据智能车辆从环境感知到行为控制过程的特点，可以把智能车辆系统简单地分为环境感知、数
据处理、规划与控制三部分，这三部分又可分为多个相互协调的子模块。
　　1.环境感知模块　　该模块由摄像机、激光测距成像雷达和声纳等组成，为智能车辆提供视觉信
息或周围环境的空间信息。
摄像机作为系统最重要的外界环境信息的获取手段之一，为系统提供车体前方的二维视觉信息。
激光测距成像雷达是视觉感知系统中的一个重要组成部分，由它探测到的距离图像可为智能车辆提供
周围环境的三维空间信息，为障碍物检测、路标检测、地图匹配及地形图建立等提供数据。
　　2.数据处理模块　　该模块由多个专用的高速数据处理模块组成，实时地分析由环境感知系统及
其他系统的各种输入数据，通过多传感器的数据融合，得到反映车体位姿、运动状态及前方路况等方
面的信息。
该模块的主要任务是对摄像机的视频图像与激光测距成像雷达的距离图像以及其他各种传感器的数据
进行实时处理，对系统智能化程度和实时性具有很大影响。
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