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长春丰越分公司

激光导航型AGV自主制作项目
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一、背景及目标

1、使用自动化的手段代替人工搬运和牵引车物流作业，提高作业效率，降低劳动强度；

2、以干代练，培养综合型的高技能改善人才。

Ø 背景

Ø 目标

1、涂装课电泳线专用治具采用人工转运。存在距离长、频度高，劳动强度大等问题（右图）

     为提升工作效率、降低劳动强度，计划以租赁形式导入AGV；

2、为助力公司成本递减目标达成，削减AGV租赁成本，决定自主设计和制作AGV。

一汽丰田： 『变革・创新・转型・跨越』向成为高质量、柔性化、可持续发展的公司

                    勇毅前行，构建真正的百万辆能力

丰越分公司：以提高效率、降低成本、创造价值为导向，推进数智化项目落地实施；

                    立足改革，强化人员赋能和基础管理， 着力打造

                  『变革・创新・转型・跨越』的人才队伍

Ø 2023年上位方针

电瓶牵引车 

线侧台车

治具
清洗间

改善前：
·路线：治具清洗间与线侧台车间往返
·方式：电瓶车牵引＋人工手推
·频度：约15次/班，16台份/次
·距离：约400米（往返）
·作业：手推空满台车交换（约150kg）
           牵引车驾驶  等 
·工数：1人/班，4h/班
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二、技术方案

治具清洗间
（取出治具）

去往清洗间取治具

将治具送往线侧 线侧台车
（投入治具）

ED生产线

Ø 使用AGV代替人工转运，路线如下：

治具
清洗间 线侧台车

图例：
取治具去程

取治具回程
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二、技术方案
Ø 整体架构

第一部分
取出侧滑道（@治具清洗间）

第三部分
投入侧滑道（@线侧）

第二部分
AGV+对接滑道

治具 ＋

AGV本体

对接滑道

名称

构
成
内
容

实现
功能

·位于治具清洗间，存放清洗完成、
等待转运的治具；
·通过自动对接技术，实现治具从取
出侧滑道向对接滑道的自动转运。

·往返于治具清洗间和线侧之间；
·分别通过与取出侧和投入侧滑道的
自动对接，实现治具的自动转移。

·位于线侧，存放从治具清洗间取来，
待使用的治具；
·通过自动对接技术，实现治具从对
接滑道向投入侧滑道的自动转运。
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二、技术方案
Ø AGV本体技术方案及构成

◆ 软件：包含循迹方式的控制算法、数学模型、驱动的PID（比例
             微积分控制）速度控制；软硬件的自诊断研究设计及调试

◆ 充电设计：无人充电站是全自动管理，研究软、硬件控制方案
 

◆ 电气控制部件及总成设计及制造：整体电气控制系统研究与设计、     
   电路图详细设计、单片机选型、电路板制作。电磁兼容抗干扰
   性能设计。

◆ 前桥转向系统研究设计：舵机参数、控制模型设计、具体算法研究

◆ 后桥方案设计：主要有驱动方案、驱动性能及参数，直流驱动
                           电机选型（含功率、力矩、转速、过载等）、
                           减速机方案及参数性能方面的具体详细设计

主控器通过控制软件自主
定位，根据地图点位、起
始点和目标点、中途路径
点进行导航，并到位自动
停止

根据逻辑指令关系，
对伺服电机进行驱动，
实现
【走】·【停】·【拐】
等动作

安装电气及
其他控制系
统的底盘基
础，包含车
体、称重梁
驱动钩和升
降装置等

电气控制

机械设计

（自编自调）

（散件自采自装）

（自主设计   自主制作）

软件

各  个  模  块 架  构 实现功能
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二、技术方案

激光导航

操作手柄

电池

刹车电阻 升降装置 DC转换 开关 电源监视

主控器

电机（下部） 减速机（下部）

急停开关

Ø AGV本体技术方案及构成

控制继电器

音乐喇叭

驱动模块

面板按钮

充电口

后雷达
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二、技术方案
Ø 滑道（取出/对接/投入）及对接机构技术方案（动画+视频演示）

取出侧滑道（@治具清洗间） 投入侧滑道（@线侧）AGV+对接滑道

治具

取出治具
@清洗间

投入治具
@线侧
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三、创新点
Ø 本次AGV最主要的创新点：【激光导航技术的应用】

     综合考虑：①技术发展前沿；

                      ②涂装现场的空间、地面、光照等环境条件；

                      ③借鉴现场现有“磁条导航”和“二维码导航”型

                         AGV的运行实绩

      决定采用“激光视觉导航”和“惯性导航”

　 激光视觉导航 惯性导航

特
点

①定位精度高、驶路径可灵活多变

②后期维护简单，对环境要求更低

③能够灵活规划路径，准确定位

①给定初始条件后，无需外部参照就
可以确定位置、方向及速度等

②适用于各种复杂地理环境和外界干
扰下的精确定位和定向

③能够不断的测量位置的变化，精确
保持动态的精准
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三、创新点
Ø 本次AGV最主要的创新点：【无线通信技术的应用】

       ▼AGV与对接（取出&投入侧）滑道间的无线通信

       ▼主控制器与充电站的无线通信

       ▼主机与操作盘的触摸屏控制

       ▼主机与安东屏间的无线通信

其他创新点：

1.主机电路板自主设计

2.全车外形与机械件结构布局、防撞装置

3.软件程序与硬件控制关系

4.液晶显示屏的自主设计

5.设置后雷达保证倒车安全

6. 无人充电站

7.电池免维护



10- 10 -

三、创新点
Ø 本次AGV最主要的创新点：【侧向对接技术的应用】

     综合考虑：①线侧及物流通道空间狭小（正向对接需要AGV旋

                         转90°行走对接，侧向对接无需旋转即可对接更   

                         节省空间)

                      ②ED线侧及清洗间作业方式及布局限制

决定采用对接难度更大的“侧向对接” 

　 正向对接 侧向对接

特
点

①对接方式简单，对接精度要求不高

②适用于空间较宽广或滑道在物流通
道正位方向

①滑道对接精度要求较高

②适用于空间较小，AGV不方便转弯的
场景使用

AGV&
对接滑道

取出侧或投
入侧滑道

AGV&
对接滑道

取出侧或投
入侧滑道

正向对接

侧向对接

√
消除台车及对接滑道

上工件摆动
台车与对接滑道间隙

误差㊏3mm
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三、创新点
Ø 本次AGV最主要的创新点：【自主化&标准化制作】

     壳体：活用机加设备自主加工

     电气：自主设计、散件订购（约240种）、自主组装和调试

活用机加改善场机加设备 自主加工 加工完成的底盘部分 加工完成的壳体部分

电气设计&控制程序编写 散件组装 功能调试 激光导航

工作手册化、标准化
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四、效果及横展
Ø 实施效果分析

1、降低成本：节约AGV租赁费4.6万元/台·年

2、节约工时：4h/班（人工搬运→自动搬运）

3、人才育成：培养了AGV自主制作人才4名
                   （涵盖机加、电气、编程等领域）

Ø 横展应用

2023年，在完成1台的基础上，计划继续制作3台：

● 后续制作的AGV横展到公司其他工程
● 整理形成业务手册，将制作过程进行标准化，并进行社内横展

AGV导入前
人工搬运

AGV导入后
自动搬运

业务手册


