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1、一种基于激光雷达的无人车坡度识别方法，其特征在于，所述基于激光

雷达的无人车坡度识别方法包括：

通过建立激光雷达传感器的观测模型，对激光雷达激光线束的分析，识别

得到无人车辆在户外不确定性环境下的障碍物、坡度信息。

2、如权利要求 1所述基于激光雷达的无人车坡度识别方法，其特征在于，

所述基于激光雷达的无人车坡度识别方法包括以下步骤：

步骤一，将户外越野环境下的障碍物标准化为一个长方体结构，建立激光

雷达的观测模型，并对所述长方体结构进行障碍物分析；

步骤二，基于障碍物分析结果确定地面无人车辆是否能够通过相应障碍物，

得到识别结果以及可通行区域。

3、如权利要求 2所述基于激光雷达的无人车坡度识别方法，其特征在于，

步骤一中，所述建立激光雷达的观测模型包括：

建立激光雷达的点云理论观测模型，定义激光雷达坐标系如下：

x轴为无人车的前进方向，y轴与车辆坐标系的 y轴平行，z轴与车辆坐标

系的 z轴平行；此时激光雷达到某一点的距离返回坐标为  , ,x y zP p p p ，

sin cosx xy op D H  

cos siny xy op D H  

sin cosz op D V  

其中，Ho表示水平偏移量，Vo表示垂直偏移量，计算得到返回的距离 r为

 2 2 2
x y zr p p p   。

4、如权利要求 2所述基于激光雷达的无人车坡度识别方法，其特征在于，

步骤二中，所述基于障碍物分析结果确定地面无人车辆是否能够通过相应障碍

物包括：判断所述地面无人车辆的车轮是否大于所述障碍物的最高高度。

5、如权利要求 4所述基于激光雷达的无人车坡度识别方法，其特征在于，

所述判断所述地面无人车辆的车轮是否大于所述障碍物的最高高度包括：

利用下式计算当越野环境下的无人车辆在平地上进行行驶遇到障碍物时的
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高度：

sini i ih H r   ；

其中， ih表示第 i根激光雷达线与轮胎接地点的高度差；H表示在车辆上的

安装参数即激光雷达中心点距离轮胎接地点的高度差；

当遇到障碍物时， ih会随着激光束的序号增加而增到，直至遇见最大的激光

束时或者高度差恒定不再增大时，取  max 1 2max , , , nh h h h  ；

如果 maxh 的值为 0时，则判定前方并无障碍物为全程的平面点；

maxh 大于 0且小于无人车辆的半径时，则大于车轮的半径时，将所述障碍物

识别为坡度，进行坡度计算与识别，进行可通行区域的提取。

6、如权利要求 5所述基于激光雷达的无人车坡度识别方法，其特征在于，

所述进行坡度计算与识别，进行可通行区域的提取包括：

1 1 1sini i ih H r    

根据两根激光束之间计算高度差为：

1 1cos cosi i i iH r r     ；

根据最大爬坡度，当遇到汽车的最大爬坡度所求得的 H ，其计算方式最大

的阈值 r 为：

maxtane
Hr



 
；

对于所述点实际的扫描几何关系为：

1 1cos cosi i i ir r r     ；

判断 er r   ，通过两者之间的关系判断两者该坡度是否高于车辆最大爬坡

度，并根据无人车本身的结构属性获得所述区域的可通过性。

7、一种实施权利要求 1-6任意一项所述基于激光雷达的无人车坡度识别方

法的基于激光雷达的无人车坡度识别控制系统。

8、一种计算机设备，其特征在于，所述计算机设备包括存储器和处理器，
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所述存储器存储有计算机程序，所述计算机程序被所述处理器执行时，使得所

述处理器执行权利要求 1-6任意一项所述基于激光雷达的无人车坡度识别方法。

9、一种计算机可读存储介质，存储有计算机程序，所述计算机程序被处理

器执行时，使得所述处理器执行权利要求 1-6任意一项所述基于激光雷达的无人

车坡度识别方法。

10、一种无人车，其特征在于，所述无人车执行权利要求 1-6任意一项所述

基于激光雷达的无人车坡度识别方法。


