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图 １６　第 １次测试结果
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图 １７　第 ２次测试结果
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　第 １１期 李宏刚，等：无人驾驶矿用运输车辆感知及控制方法

４　结　论

为实现矿区的数字化、智慧化和自动化需求，

本文主要从无人驾驶矿用运输车辆的应用需求和

安全性需求入手，提出了针对复杂矿区道路环境

的感知方法和车辆路径跟踪控制方法，最后在实

车上集成开发并测试了真实矿区下的矿用运输车

辆无人驾驶系统：

１）开发了毫米波雷达与激光雷达融合的多
目标识别算法。通过现场验证，算法能够准确识

别行人、卡车、小型轿车等多种障碍物类型，具有

较高检测精确度且能够适应矿区尘土飞扬的恶劣

环境。

２）攻克了无人驾驶矿用运输车辆的路径跟
踪技术。采用预瞄控制的跟踪理论，将纵向控制
和横向控制解耦，并使用误差进行反馈控制调优。

现场测试结果表明，本文提出的控制策略能够在

装载点和卸载点、弯道行驶以及上下坡行驶过程

中准确跟踪期望路径，获得的纵向速度偏差和横

向位置偏差均在合理范围内。

３）综上所述，本文设计开发的无人驾驶矿用
运输车辆系统能够提高矿区生产作业的高效性和

安全性。下一步将基于当前无人矿用运输车辆的

发展现状，研究感知精度更高的传感器融合方案，

且针对不同矿区的车辆运行环境以及矿用运输车

辆车身结构差异，形成更加完善的控制策略及技

术测试方案。
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