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T1智能车是深圳简达智能推出的一款面向科研学者或SLAM爱好者的智能车，完善的硬

件平台可以支撑和辅助从业者快速的验证算法和原型Demo，方便快捷的开发流程是每个从业

者的共同追求。

特色功能

1.标准搭配3D激光雷达+惯导模组,同时又可以选配双目相机、海康单目相机等，除此之

外针对室外建图与定位我们也提供RTK定位+定向模组。传感器组合丰富和全面。

2.支持硬件同步，针对很对SLAM算法有多传感器融合的需求，优秀的多传感器硬件同

步功能在门槛上又要求较高，所以T1智能车提供了一步到位的同步功能，开箱即用。

3.标准搭载主控RK3588、NUC、Jetson Orin三选一，满足不同SLAM性能要求。

4.四轮差速，小巧机身，控制灵活度高，可适应室内+室外的各种场景，一机多用，不在

为室内还是室外而左右为难。
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相关运动数据

底盘驱动器采用

STM32F405RGT6主控

芯片，澎湃的算力，充分满

足数据采集和控制的需要

， 协议和代码开源，方便二

次开发

传感器介绍

一、激光雷达
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运动性能参数

运动方式 四轮差速

最大移动速度 1.2m/s

最大爬坡角度 20°

续航时间 5 h

减震方式 平行独立悬挂

驱动电机 直流减速电机

编码器 400线光电编码器

惯导模组（IMU） 板载ICM-42605六轴姿态传感器



版权所有@深圳简达智能科技有限公司

型号：Mid360

该雷达的 FOV可达水平 360°，竖直最大 59°

Mid-360的直角坐标 O-XYZ的定义如下图所示。点 O为原点，O-XYZ为 Mid-360的点云坐

标系
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激光探测测距仪内部集成了 IMU芯片（3轴加速度计和 3轴陀螺仪），默认情况下，上电

后即开始以 200 Hz频率推送 IMU数据（可通过上位机开启或关闭）。数据内容包括 3轴加

速度以及 3轴角速度，方向与点云坐标系相同，在点云坐标系下 IMU芯片的位置为（x=11.0

mm,y=23.29 mm, z=-44.12 mm）。

二、相机

目前T1兼容两种相机：

1.Realsense（双目相机），型号：D435i

2.海康机器人工业相机（单目相机）
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Realsense相机FOV参数：87°*58°

支持深度图像最大分辨率：1280*720

支持深度图像最大帧率：90 fps

RGB图像最大分辨率：1920*1080

USB支持：USB3.1

海康相机目前型号较多，不再一一介绍，T1在结构层面留有安装海康相机的标准孔位，可以轻松实现安装
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三、GPS支持

由于GPS全局定位的需要，T1也搭载了RTK套件，该套件的参数如下表所示：

技术参数

支持频段

GPS&QZSS L1/L2/L5

北斗B1I/B2I/B3I

伽利略 E1/E5a/E5b

Glonass G1/G2

精度
1cm@RTK FIX

0.2° @1m基线

刷新率 10 Hz

波特率 115200 8N1
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四、硬件同步

目前T1支持两种方式的硬件同步：

1.基于RTK模组的PPS信号，使用场合：搭载RTK模块的室外场景

2.基于STM32模组的模拟信号，使用场合：无RTK模块的室内场景

1.在RTK模组的基础上，通过接收GPS的原子时钟信号，来实现多传感器的基础时间对齐，再

有PPS信号和GPRMC数据，触发传感器的数据分频，从而实现硬件同步功能

2.对于没有选配RTK模块或室内场景，T1采用STM32来充当时钟源，模拟PPS和GPRMS数据

的输出，达到与RTK模块类似的硬件同步效果
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五、主控单元

由于不同SLAM或机器人开发对于性能要求不同，我们选择了三款目前主流的板载计算机，来

满足不同等级的要求

支持的板载计算单元：

1.RK3588

2.NUC

3.Jetson Orin

推荐建议：

1.RK3588是国产计算机，超高的性价比，是目前各大实验室和商用机器人的首选计算

单元，可满足大部分SLAM建图和定位需求

2.NUC是英特尔推出的Mini PC，配置多样（支持i3~i7系列），上手简单，对于CPU计算

要求较高的可以选用该机型
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3.Jetson Orin是英伟达推出的带有强大GPU计算功能的板载计算机，并行计算能力强

悍，有AI计算需求的首选该机型

六、悬挂机构

为保证轮式里程计的准确推算和复杂路面行驶的平稳性，我们加装了四轮独立悬挂的

结构，最大负载10KG
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七、其他

1、为了维修和加装设备方便，我们将前后背板做了可拆卸设计，在不影响主体结构的基础上

可以方便的拆装传感器设备

2.车身规格
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配套内容

一、提供多套流行的SLAM样例，开箱即用，同时开放源码，方便学习和二次开发，包含且不限

于：
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效果样例

● LIO-SAM建图效果

● FAST-LIVO建图效果
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● RTABMap建图过程效果
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除此之外，视频讲解内容我们也配套附送
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实车效果图：
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