
智能无人车产品介绍



典型无人车——履带机器人TR200

⚫ 小型履带式线控底盘

⚫ 原地旋转/差速控制/高精

度伺服控制/ROS导航

TR200高性能小型线控履带底盘，集激光导航与RTK高精度定位技术于

一 体，能够实现复杂环境下的厘米级精准定位与稳定自主导航。该底盘

采用坚固灵活的履带式设计，具备出色的越障与地形适应能力，同时通

过先进的线控系统实现精准的运动控制与快速响应。产品深度融合双导

航模式，在室内外场景下均可实现无缝切换与稳定运行，满足巡检、勘

探、安防、农业及特种作业等多领域自动化移动平台的搭建需求，为客

户提供稳定可靠、智能高效的移动机器人底层解决方案。

尺寸 长895*宽600*高900mm 续航 2H（根据电池可扩展）

底盘质量 100KG 充电时间 3H（根据电池扩展情况调整）

离地高度 135MM 电机功率 400W*2

防护等级 IP54 最大速度 1.2M/S

使用温度 -10~60摄氏度 转弯半径 原地旋转(0°）

电池类型 锂电池 垂直负载 50KG

电池容量 标配48V/40AH（可扩展） 控制模式 CAN



典型无人车——履带机器人TR300

⚫ 中型履带式线控底盘

⚫ 原地旋转/差速控制/高

精度伺服控制/ROS导航

TR300高性能重型线控履带底盘，集激光导航与RTK高精度定位技术

于一体，能够实现复杂环境下的厘米级精准定位与稳定自主导航。该

底盘采用坚固灵活的履带式设计，具备出色的越障与地形适应能力，

同时通过先进的线控系统实现精准的运动控制与快速响应。产品深度

融合双导航模式，在室内外场景下均可实现无缝切换与稳定运行，满

足巡检、勘探、安防、农业及特种作业等多领域自动化移动平台的搭

建需求，为客户提供稳定可靠、智能高效的移动机器人底层解决方案。

尺寸 长1435*宽900*高1200mm 续航 2H（根据电池可扩展）

底盘质量 360KG 充电时间 3H（根据电池扩展情况调整）

离地高度 200MM 电机功率 1500W*2

防护等级 IP54 最大速度 1.4M/S

使用温度 -10~60摄氏度 转弯半径 原地旋转(0°）

电池类型 锂电池 垂直负载 200KG

电池容量 标配48V/40AH（可扩展） 控制模式 CAN



典型无人车——四轮机器人WR200

⚫ 全向移动四轮四转底盘

⚫ 原地旋转/全向移动模式/

高精度伺服控制/ROS导航

WR200小型全向移动底盘，采用创新的四轮独立驱动与独立转向机电一

体化设计，赋予其卓越的全向平移与零半径原地旋转能力，运动控制极为

灵活精准。该底盘深度融合激光导航与RTK双模导航系统，确保在室内外

复杂场景中均能实现高精度定位与稳定自主路径规划。凭借其全向移动特

性、鲁棒的硬件架构与高度开放的可编程性，本底盘是构建高端移动机器

人应用的理想选择，特别适用于室内外巡检、智能物流、科研实验及特种

服务机器人等需要高灵活度、高精度及定制化算法的前沿领域。。

尺寸 长980*宽650*高830mm 续航 2H（根据电池可扩展）

底盘质量 130KG 充电时间 3H（根据电池扩展情况调整）

离地高度 95MM 电机功率 230W*4+200W*4

防护等级 IP44 最大速度 1.8M/S

使用温度 -10~60摄氏度 转弯半径 原地旋转(0°）

电池类型 锂电池 垂直负载 150KG

电池容量 标配48V/20AH（可扩展） 控制模式 CAN



典型无人车——四轮机器人WR300

WR300中型全向移动底盘，采用创新的四轮独立驱动与独立转向机电一

体化设计，赋予其卓越的全向平移与零半径原地旋转能力，运动控制极为

灵活精准。 该底盘深度融合激光导航与RTK双模导航系统，确保在室内外

复杂场景中均能实现高精度定位与稳定自主路径规划。凭借其全向移动特

性、鲁棒的硬件架构与高度开放的可编程性，本底盘是构建高端移动机器

人应用的理想选择，特别适用于室内外巡检、智能物流、科研实验及特种

服务机器人等需要高灵活度、高精度及定制化算法的前沿领域。

尺寸 长1270*宽756*高1050mm 续航 2H（根据电池可扩展）

底盘质量 155KG 充电时间 3H（根据电池扩展情况调整）

离地高度 180MM 电机功率 300W*4+200W*4

防护等级 IP54 最大速度 1.5M/S

使用温度 -10~60摄氏度 转弯半径 原地旋转(0°）

电池类型 锂电池 垂直负载 240KG

电池容量 标配48V/40AH（可扩展） 控制模式 CAN

⚫ 全向移动四轮四转底盘

⚫ 原地旋转/全向移动模式/

高精度伺服控制/ROS导航



典型无人车——空地一体无人车AGUV100

空地一体无人车，是一款深度融合地面全向移动、空中无人机协同

与开放可编程能力的创新型智能机器人 。该无人车采用先进的全

向移动底盘，可实现平面内任意方向的灵活平移与零半径旋转，具

备卓越的地面机动性。它集成了激光导航与RTK高精度导航系统，

确保在复杂环境下实现厘米级精准定位与稳定自主导航。其核心创

新在于上装集成了智能无人机机库与自动充电装置，能够为无人机

提供安全的收纳、自动起降及持续能源补给。平台全面开放地面导

航、运动控制、无人机调度及任务协同的软件接口与通信协议，支

持用户进行深度的二次开发与功能定制，允许根据特定场景灵活规

划空地协同策略、定制任务流程及集成专属算法。这一高度集成且

开放的解决方案，专为智慧城市立体巡检、广域应急响应、大型设

施综合运维、精准地理测绘及前沿科研等高端领域设计，为客户构

建定制化的、智能高效的空地一体化自动作 业系统提供了强大而

灵活的核心平台。

集成无人车、无人机机

巢、无人机与一体，实

现空地一体联动巡检



总体架构

四轮巡检车 无人机及移动停机坪

终端层

远距离无线
(2G/3G/4G/5G)

短距离无线
(WIFI/Zigbee/蓝牙)

近场射频
(NFC/RFID/无线遥控)

有线网络
(以太网/光纤/Modbus)

履带巡检车

网络层

应用层

云服务平台

设备管理平台 路径规划 应用APP 大数据分析

平
台

应
用

智慧矿山

自动驾驶 多模态采集 人工智能

园区巡检 林地巡检 无人机电力巡检 红外测温 工厂巡检



智能巡检云端管理平台功能概述

1.实时控制：主要涉及手动控制、设备

实时状态/位置确定、实时视频查看、

手动任务执行等

2.任务规划：主要包括任务设置、任务

调度编排、流程自动化配置等

3.数据中心：设备数据集中到平台后的

统一展现窗口，包括任务运行日志、

设备采集的图片/视频数据等

4.区域：电子围栏（Geofence）、禁

飞区（No-Fly_Zones）的配置

5.管理：各类核心实体数据的查看和管

理，包括：设备管理、站点管理、地

图管理、组织和人员管理等



实时控制

1.选择设备：选择设备卡片后，会显示

设备的电量、当前GPS信息（卫星数、

经纬度等）、当前速度等

2.实时视频：右上角会显示云台实时视

频，也可点击按钮进行全屏显示

3.云台控制：点击按钮后，会显示云台

控制面板，对云台进行方向、焦距等

操作，也可以进行拍照和录像等，数

据会上传至云平台

4.设备控制面板：在页面的正下方显示

有设备控制面板，点击「手动操作」

会显示右下角的虚拟摇杆，进行设备

移动操作

5.地图操作：支持地图的放大、缩小、

图层切换、当前位置定位等操作

6.告警显示：显示设备告警或者安全告

警，点击可展示详细信息



任务规划——路径规划

1.任务查询：可以通过任务名称和所处

站点进行查询，显示列表

2.新建任务

3.编辑任务：新建和编辑任务参数

4.任务参数：进行任务相关配置，整体

而言，可以配置巡航速度、结束动作

等

5.路径配置：可以通过在地图上点击，

或者通过设备录制的方式，进行路径

管理，支持路径上每个航点的定位、

删除功能

6.动作配置：可以为每一个航点配置一

系列动作，动作在设备到达该航点后

顺序执行，支持的动作包括：待机、

控制云台角度和Zoom、拍照、录像等，

后续还会扩展无人机、反无设备控制

等操作



计划执行

任务配置后，可以配置计划进行自动

化执行：

1.点击新建：弹出新建计划窗口

2.新建计划：可以根据开始时间、时间

间隔（时、天、周、月等）、结束时

间来进行灵活配置

3.计划日历：新建后，所有执行时间以

及执行任务会议日历形式展现，不同

颜色区分任务的不同状态，一目了然

4.运行日志：任务运行后，会在数据中

心侧记录运行日志

5.查看运行日志详情：点击具体任务进

入日志详情，会展示概览、回放和媒

体文件信息，包括当时的运行统计数

据（速度、位置、时长、电耗等）、

运行产生的媒体数据，也可以重新回

放当时的情况
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