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无线遥感手势智能车应用技术研究
白　雪，李朋举，黄文超，张煜煊，王晓冬

（郑州科技学院，河南 郑州 450064）

摘　要　本文重点研究了无线遥感手势智能车应用技术，详细探讨了其背景、应用领域、现有技术短板、解决的

技术问题、主要设备、工作原理、微观技术处理、技术基础、理论基础、系统优势、预测实施场景以及技术创新

点，并提出了一种基于无线遥感技术的手势智能车系统，该系统通过无线遥感装置、手势识别模块和车辆控制单

元的协同工作，实现了通过手势对车辆的精确控制。此外，本文还分析了基于无线遥感技术的手势智能车系统的

多项优势，并预测了其在智能交通、无人驾驶等领域的应用前景，总结了系统的技术创新点和总体概要，以期为

未来的研究和实践提供有价值的参考。
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1　研究背景

随着工业化和科技化的不断发展，无线遥感手势

智能车成为一个新兴的，需要着重研发的项目，这一

项目无论是在工业上、农业上、娱乐上以及科技教学

的普及与使用方面都会带来巨大突破。而对于无线遥

感手势智能车来说，智能避障无疑是其中非常关键的

问题，也是无线遥感手势智能车中重要的模块系统。

面对前方可视障碍、移动式障碍以及无规则障碍等多

种障碍的合理规避，这是智能避障系统的作用，同样

也是帮助遥感小车成为智能化的模块。在多方的调查

中，得知已存在的遥感智能车对于处理障碍规避问题

还有很多不足，比如无法准确地判断障碍物的大小和

形状、无法及时灵敏的作出应答处理行为、无法正确

地规避障碍等短板。所以基于遥感技术的避障系统在

实际应用领域和科学研究方面有很大的价值，也是对

无线智能遥感车的一种改良和进步，同样推动生产生

活中工业化和科技化的发展 [1]。

2　遥感技术的应用领域分析

遥感技术目前正处于完善的阶段，现有的遥感技

术已应用于多个领域。例如，农业、林业、海洋、环

保等领域。在社会治理的应用中，遥感技术已在自然

资源管理、生态环 境保护、社会资源分配、农林业等

政务管理领域等领域已成规模化应用，配合有关部门

进行了宏观大尺度的违法督察、现状调查变化监测等

工作；在农业生产的应用中，已存在配合有关部门开

展了作物面积监测、作物长势监测、作物产量评估、

土壤墒情监测、双碳、作物病虫害监测及预报；在气

象方面的应用中，气象卫星长期服务于天气预报、气

候变化预测、灾害天气预警；在水文方面的应用中，

现已通过遥感进行了大量水体的面积变化、监测冰川

和积雪的融化状态、以及洪水过程的动态监测工作；

在环保方面的应用中，通过遥感技术手段，开展了水

环境监测、大气环境监测、生态环境监测等环境保护

监测服务；在违法治理方面的应用中，遥感技术已使

用在深入煤矿开采破坏草原、冶炼废渣非法填海、矿

山非法开采等多种违法监控中来 [2]。

3　无线遥感手势智能车应用技术存在的短板与不足

无线遥感手势智能车应用技术核心在于利用遥感

技术，对地面物质波谱进行高精度分析和识别，为路

面的精准分析与判断提供重要依据和参考。同时，定

位技术也扮演着至关重要的角色，它能够精确分析并

定位智能车当前所在位置，显著提升测绘区域的真实

性和精确性。然而，我们也必须承认，利用遥感技术

与定位系统进行路面勘测，无疑会增加一定的成本。

此外，虽然通过计算机获取的数据在多数情况下是真

实有效的，但我们也无法保证每次数据的绝对真实性。
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4　基于无线遥感技术的手势智能车系统解决的技

术问题

 1. 使图像判读、解译后获得的信息更加准确。

 2. 通过云平台实现信息的实时共享和更新，提高

了车辆的智能性和适应性。

3. 通过遥感技术获取车辆行驶环境的三维地形数

据和实时视频数据，结合数据处理技术和避障控制技

术提高了车辆在复杂环境中的避障能力和安全性。

5　基于遥感技术的智能避障系统的主要设备

基于遥感技术的智能避障系统整套设备主要由遥

感技术、定位系统、动态监测系统、数字地图的绘制

与更新组成。

6　基于无线遥感技术的手势智能车系统的技术工

作原理

本技术运用遥感技术与定位系统对路面进行勘测，

生成数字地图。在更新地图数据时，遥感技术的作用

至关重要，它能够全面采集和整理信息数据，使数字

地图的绘制更加完善、全面。此外，遥感技术还能精

确绘制和更新数字图像，进一步扩大数字地图的覆盖

范围 [3]。

本技术主要是在车辆上安装 K210 摄像头进行获取

路面实时信息，通过 GPS 定位系统将路况传输给计算

机利用 MATLAB 模拟仿真软件进行 3D 建模，通过几何

变换将图像的坐标轴进行变换，将三维图像转换成二

维图像，为了取得可视化的三维图像需要仅展现可见

面，使用 Z-Buffer 算法隐藏不可见面来显示层次结构，

通过采用 LOD 技术来完成可视化的地形生成，使所生

成的数字地图更贴近现实生活更加逼真 [4]。

7　基于无线遥感技术的手势智能车系统对微观技

术的处理

7.1　对数字地图的呈现

为了使遥感技术所生成的数字地图更加真实逼真，

我们主要采取了 3D 建模、坐标变换与投影、隐藏面和

隐藏线的消除、计算场景中可见面的颜色。

1. 建模：对现实世界进行三维表达的模型化。

2. 坐标转换与投影变换：将三维几何模型描述转

化为二维视图呈现。 

3. 隐藏面和隐藏线的消除：识别场景中的所有可

见面，并应用相应的算法来消除那些位于视域之外或

被其他物体遮挡的部分，从而优化场景的呈现效果。

4. 计算场景中可见面的颜色：为了计算场景中可

见面的颜色，需要确定每一个像素在投影到该面上的

颜色值，从而最终生成图像。

7.2　对图形的绘制

图形渲染管线是图形生成的基石，其核心功能在

于，接受并处理包括虚拟相机参数、场景模型数据、

光源属性、照明模式选择以及纹理映射等关键信息，

将复杂的三维场景转换为二维图像，并最终将其展现

给用户 [5]。

1.在数据库遍历阶段，主要进行场景数据的管理、

遍历几何数据库、处理用户交互、执行可见性裁剪以

及碰撞检测等操作。随后，将需要绘制的几何体传递

至下一阶段进行处理。

2. 在几何变换阶段，主要处理多边形和定点的相

关操作，包括三角形顶点的坐标变换、光照计算、投

影转换以及屏幕映射等关键任务。

3. 像素生成阶段聚焦于对单个像素的处理，主要

任务包括：执行深度缓冲区测试、进行反混淆计算、

应用纹理映射等关键操作 [6]。

8　超声波传感器工作原理

自动避障识别设计主要依赖于超声波传感器，其

工作原理在于将超声波信号转化为电信号。超声波传

感器具备多种优势，包括高频率、短波长以及出色的

绕射性能，特别是其卓越的方向性，使得超声波能够

像射线一样定向传播。这些传感器通常由压电晶片构

成，这种晶片不仅能够发射超声波，还能够接收超声

波信号。

超声波发射器到障碍物的距离 L1，超声波接收器

到障碍物的距离L2，是超声波传感器的主要技术参数，

可根据设定障碍物的大小选定其影响因素的值，根据

图建立公式为：

L1=ct1-Vm t1-Vm t2

L2=ct2+Vm t1+Vm t2

式中：L1 为超声波发射器到障碍物的距离（m）；

L2 为超声波接收器到障碍物的距离（m）；c 为超声波

在媒体中的传播速度（km·h-1）；t1 为超声波发射器

到障碍物所用的时间（h）；t2 为超声波接收器到障碍

物所用的时间（h）；Vm为超声波前进速度（km·h-1）。

通过特定的计算公式，我们可以确定超声波传感

器的识别距离。在硬件连接方面，超声波传感器通过

四个引脚与单片机相连，其中两个引脚用于连接电源

的正负极，而另外两个引脚则与单片机上的信号引脚

相连。当超声波传感器探测到前方存在障碍物时，会
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产生明显的反射，形成回波。在超声波传感器的测距

过程中，发射器会发出超声波信号。如果前方没有障

碍物，接收器将不会接收到任何反馈信号，此时超声

波传感器发出的信号将继续传播；然而，当遇到前方

有障碍物时，障碍物会将超声波反射回去，此时接收

器会接收到这些反射回来的超声波信号。通过测量发

射与接收之间的时间差，我们可以计算出超声波传感

器与障碍物之间的距离，这就是超声波识别测距的基

本原理。

9　智能避障系统的优势

智能避障系统通过遥感技术收集周围环境信息，

并利用控制系统分析出最佳的避障路径，有效提高了

机器人在复杂环境中的避障能力和安全性，降低了交

通事故发生的概率。同时，该系统的实施不需要对现

有设备进行大规模的改造，具有较高的实用性、使用

方便和广泛的应用前景。

10　预测实施场景

本技术采用了遥感技术与定位系统，实现了对路

面勘测的精确化。技术的具体实施可以结合对数字地

图的绘制与更新来进一步进行使用，在具体的操作过

程中，可以对车辆的行驶轨迹进行更加准确的跟踪和

预测。

11　无线遥感手势智能车应用技术创新点

本技术的关键点在于采用遥感技术和定位系统，

实现了对路面进行精确化的勘测和分析，提高了车辆

在复杂环境中的避障能力和安全性：（1）通过遥感技

术获取的地面物质波普信息更加准确，提高了对路面

的分析和判断的准确性；（2）通过定位系统获取的车

辆位置信息更加精确，提高了对车辆行驶轨迹的跟踪

和预测的准确性；（3）通过动态监测系统和数字地图

的绘制与更新，实现了对路面信息的实时共享和更新，

提高了车辆的智能性和适应性。

12　结论

本系统采用先进的科学技术手段来弥补并解决现

有技术的不足，以完善的技术方法和可靠的处理方案

使无线遥感手势智能车对于使用遥感技术来避障的方

法更加准确，通过遥感技术与自动识别技术来绘制数

字地图判读并解译出更加精确的行驶路线来躲避路障。

本系统的实施不需要对现有设备进行大规模的改造，

具有较高的实用性、使用方便和广泛的应用前景。
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图 1　自动避障系统
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