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一、前言

随着人们生活水平的提高，人们对于车辆的需求也

越来越高。并且，在科技的进步下，人们的生活中已经

出现了各种类型的车辆，有的车辆也具有自动驾驶的功

能，但是，当前自动驾驶技术还不够成熟，效率和安全

问题还没有得到非常好的解决，在当前 5G 及后续高速移

动通信技术逐渐成熟和普及的背景下，车辆的设计能够

更好地利用到相关新型技术的高速率、低延迟的特点，

基于此，本文即设计了一种便于手动驾驶和后台驾驶的新

型遥控车。其能够进行手动驾驶和后台驾驶，方便进行货

物运输和载人，安全性强，极大地满足了用户的需求。

二、新型遥控车的总体设计及原理分析

本文的新型遥控车的总体设计如图 1。本文设计了

一种遥控车，设计包括了车体和驱动车体的驱动结构。

在车体上至少安装有三个轮子，并且在车上安装了处理

模块、摄像模块、无线通信模块、姿态识别传感器、防

碰撞传感器、定位模块、语音通话模块、电机驱动模块、

电池模块。

图1　遥控车原理框图

在图中的 1 处理模块中，处理模块分别与所述摄像

模块、无线通信模块、姿态识别传感器、防碰撞传感器

相连，所述无线通信模块接收控制信号，所述处理模块

根据接收到的控制信号向所述驱动机构发出指令，从而

控制所述车体行驶。

在图中 2 的摄像模块中，模块包括云台、以及安装

在所述云台上的摄像头，所述云台能够根据远程指令进

行转动，该模块能够拍摄四周 360 度的图像，摄像模块

的信息能够传递到处理模块，以使得汽车能够根据周围

的情况来调整行驶。

在图中3的无线通信模块中，无线通信模块能够连接

高速移动网络，包括5G和WIFI，并且能够与后台的云服

务器通信，继而接收驾驶指令或传输音视频信号给其他连

接服务器的操作终端，由此使得车体的行驶得到控制。

图中的 4 是姿态识别传感器，姿态识别传感器可以

是陀螺仪或加速度计，用于用户姿态控制车的速度和方

向，在用户手动驾驶的时候，姿态识别传感器可以根据

用户的情况和车辆行驶的情况对车辆行驶进行转弯控制。

图中的 5 是防碰撞传感器，其包括红外测距、超声

波测距、SLAM 传感器等，防碰撞传感器使得车体具有防

碰撞功能，载物或遥控时遇到物体可紧急刹车，以防车

体被碰撞。

图中的 6 是定位模块，定位模块能够接收到 GPS 和

北斗信号，能够定位车辆的行驶，对于车辆的实时位置

以及是否到达终点进行判断。

图中的 7 是语音通话模块，这个模块可以是麦克风

或者 MEMS 麦克风阵列，该模块与汽车的处理模块是相

连接的，能够把移动网络和图像都有效传输，从而能够

实现远程后台的对话。

图中的 8 是电机驱动模块，汽车的驱动机构就包括

电机驱动模块，在车辆的运行当中，是通过电池模块对

所述电机驱动模块进行供电。

图中的 9 是电池模块，电池模块可以是锂电池或其

他类型电池，电池是可以充电的，当电池电量足时，其

就对模块 8 的电机驱动模块进行供电，以此来使得车辆

能够得到驱动。

综上，以上 9 个模块就构成了本遥控车，在该遥控

便于手动驾驶和后台驾驶的新型遥控车设计
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摘　要：随着科技的进步，各种大型、小型运输用车已广泛应用于人们的生产和生活中，而且目前有些车辆具有了自

动驾驶功能。但是在自动驾驶技术还没有成熟的情况下，人们始终担心效率及生命安全问题。基于此，本文设计了一

种便于手动驾驶和后台驾驶的新型遥控车，对车体和驱动车体的驱动机构进行了设计。本文设计的新型遥控车能够进

行手动驾驶和后台驾驶，方便进行货物运输和载人，具有较高的安全性，能够满足客户多个方面的需求，实用性强。

关键词：新型遥控车；后台驾驶；手动驾驶



19

机械工程3卷8期: 2021年3卷8期
ISSN:2661-3530(Print); 2661-3549(Online)

车的核心模块——处理模块，会收到来自各个模块的信

息，该模块会根据各个其他模块传输来的信息来进行车

辆行驶情况的判断，继而处理模块根据接收到的控制信

号向所述驱动机构发出指令，从而控制所述车体行驶。

三、新型遥控车的功能应用

进行新型遥控车的总体设计及原理分析后，本文进

而对新型遥控车的功能应用进行介绍。本文所设计的新

型遥控车能够进行手动驾驶和后台驾驶，方便进行货物

运输和载人，因此本文主要从手动驾驶和后台驾驶两种

驾驶的步骤和应用进行介绍。

图2　方法流程图

从总体流程来看，新型遥控车的使用总体包括三个

步骤，分别是：后台服务器接收用户开启遥控车的请求；

后台服务器接收用户选择的驾驶模式；根据用户选择的

驾驶模式进行手动驾驶或后台驾驶。

若选择手动驾驶模式，则执行如下步骤：

步骤 a：首先判断是否为纯物品，意味着无法手动

驾驶，纯物品就是指没有载人，只载了货物，可以通过

摄像模块 2 获取遥控车上的图像信息，自动分析出是否

为纯物品，若是纯物品，那么后台服务器可以远程控制

遥控车停止工作或者当处理模块 1 分析出是纯物品后便

停止了遥控车工作，若不是纯物品，执行步骤 b。

步骤 b：后台服务器释放手动驾驶机构（操纵杆），

此时后台服务器负责记录图像信息，用户在车上通过操

纵杆进行驾驶，遥控车的电控装置不再过多干预用户。

步骤 c：判断遥控车是否达到终点（可以通过定位

模块 6 进行判断），若是，那么执行步骤 d，否则继续执

行步骤 c。

步骤d：判断用户是否使用完成（例如用户通过APP

点击的方式通知后台服务器是否使用完成）或遥控车已闲

置超时，若是，那么执行步骤e，否则继续执行步骤d。

步骤 e：用户到达目标点，下车后自动锁定遥控车，

用户可以把遥控车放到指定位置，或者不用理会，用户端

操作结束。后台服务器检测到用户使用完毕后，使用人工

远程操控遥控车，使之回到集散地，便于管理和充电。

若选择后台驾驶模式，则执行如下步骤：

步骤 A：后台操作员启动操控设备并开始远程视频

操控遥控车；

步骤 B：判断遥控车是否达到终点（可以通过定位

模块 6 进行判断），若是，那么执行步骤 C，否则继续执

行步骤 B。

步骤 C：判断用户是否使用完成（例如用户通过

APP 点击的方式通知后台服务器是否使用完成）或遥控

车已闲置超时，若是，那么执行步骤 D，否则继续执行

步骤 C。

步骤 D：用户到达目标点，下车后自动锁定遥控车，

用户可以把遥控车放到指定位置，或者不用理会，用户

端操作结束。后台服务器检测到用户使用完毕后，由后

台操作员继续接管并驾驶遥控车归位，使之回到集散地，

便于管理和充电。

综上，遥控车可以进行手动驾驶和后台驾驶，方便

载人及运货，通过遥控车与高速移动通信的完美结合，

使得后台驾驶实时性大大提高，后台驾驶人员可以实时

的观察到车周围的图像，从而提高了安全性，解决了市

场上自动驾驶盲区、判断不准的痛点。还可以通过后台

自动归位遥控车到集中的地点进行充电和管理，解决了

共享单车行业乱停乱放的痛点。此外，还公开了一种远

程操控方法，远程操控方法不同于已有的自动驾驶，利

用 5G 高速网络特性，完全由后台进行人为操控，安全性

更进一步。

四、结束语

总而言之，本文设计的新型遥控车包括安装在所述

车体上的处理模块、摄像模块、无线通信模块、防碰撞

传感器，所述摄像模块能够拍摄四周 360 度的图像，所

述处理模块分别与所述摄像模块、无线通信模块、姿态

识别传感器、防碰撞传感器相连，所述无线通信模块接

收控制信号，所述处理模块根据接收到的控制信号向所

述驱动机构发出指令，从而控制所述车体行驶。后台驾

驶模式利用了 5G 高速网络，实现了多角度图像的实时传

输和控制，可以完全接管遥控车的控制，从而解决了目

前无人驾驶的不成熟性导致的安全问题，解决了市场上

自动驾驶盲区、判断不准的痛点。
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