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一、产品介绍

● 路虎是一款专门针对室外环境设计的移动机器人，采用四路独立的伺服电机作为动力，具有强劲
的越障和爬坡能力，配备4×4免维护动力传动系统以及全地形轮胎，适用于进行室内外导航、安
防监控、物流运送等应用场景。

● 路虎采用四轮四驱结构，通过改变两侧车轮的速度，实现前进、后退、差速转弯及原地转向；基
于STM32的主控系统集成了四路驱动，通过串口向驱动层实时反馈编码器和IMU信息。路虎搭载
ROS机器人操作系统，提供5V/12V/24V电源输出，可选配多种快速插拔配件，如雷达、Kinect、
IMU、GPS等。



二、配置清单

序号 名称 规格 数量

1 四驱底盘 内置四驱控制板，电机， 1

2 电池 48V  10AH 1

3 充电器 48V  3AH 1

4 遥控器 ControlerTq控制器及XBOX遥控手柄 1

5 激光雷达 可选配 1

6 工控机 可选配 1

7 轮子 12寸越野轮胎 2

8 电机 48V 直流无刷伺服电机 1

9 驱动器 自研STM32控制板 1



三、规格尺寸



四、运动控制系统框图



五、

• 完全匹配四轮独立驱动的车型，并将驱动器RS232
调试串口引出成标准DB9，可以方便配置驱动器参
数 

• 主控制器使用飞思卡尔提供的I.MAX6Q，采用
ARM-Cortex-A9架构，4核处理器，主频可达
1.2GHz*4CORE，板载2G内存，8Gflash

• 提供丰富的接口，包括1兆网口，2路USB，2路
RS232接口，1路RS232 DEBUG口。

• 充分考虑到用户系统的电源适配，提供24V，12V
，5V输出，每一路都可以提供10A的电流负载能力



六、上电管理模块框图



七、运动控制板

• 4路驱动器控制CAN输入

• 4路驱动器调试RS232输入

• 4路DB9驱动器调试引出

• 1路千兆网口，2路USB2.0，2路用户RS232口

• 3路电源输出，每一路承载10A电流



八、主控系统



九、产品实拍
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