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[摘  要] AGV 是指能够沿着特定的路径行驶并能够进行安全防护的各种具有移动运载功能的自动导引装置的运输车辆,本文

对自动导向小车的国内外研究的现状和应用进行了阐述,并对其未来的发展趋势与应用前景给出了合理化建议。 

[关键词] AGV；智能；效率；发展 

 

引言 

我国人口红利正在逐步消失,产业结构进行升级换代,

经济进入调整期,我国的制造产业与传统物流行业面临着严

峻的挑战。随着德国“工业 4.0”和美国“工业互联网”的

概念提出,现代制造与物流产业进入智能化和互联化的水平,

面对未来制造业与物流产业等的发展形势,基于我国现阶段

的发展与存在的问题,我国提出了“中国制造 2025 计划”,

为我国工业的未来发展指明了方向。AGV 是 Automated 

Guided Vehicle 的缩写,根据美国物料搬运协会(America 

Material Handling Association)的定义,AGV 是一种以蓄

电池为动力装置,装备有安全保护装置,自动导引的无人驾

驶自动化设备,它可以在上位机的监控管理和控制下,按照

预先所设定的路径和任务要求,在保证安全的情况下自动行

驶并停靠到指定的目的地,完成一系列的作业任务如取货、

送货、充电等[1-2]。由于 AGV 具有动作灵活、操作方便、智

能化、工作效率高等优点[3],其在实际生产中得到广泛应用。 

1 AGV 的种类 

AGV 可以按照自主程度、用途和结构形式、导航方式等

进行分类。 

1.1 按照自主程度划分为三类 普通式、半智能式、智

能式。按照用途和结构形式划分为搬运式、牵引式、货叉式。

按照导航方式划分为 电磁感应导引式、磁带、磁点导引式、

光学导引式、激光导引式、视觉导引式、惯性导引式、复合

导引式。 

2 研究现状 

国外相对于国内对于自行导引车(AGV)的研究开展的较

早,在 1953 年美国就研制出了世界上第一台电磁感应式的

自行引导车,在1955年时老牌工业强国英国利用AGV运用到

现实生产线,迈出了从理论创新到实际生产的关键一步。

1959 年美国将 AGV 首次应用到自动化仓库,1973 瑞典的

Volvo 公司将 AGV 应用于现代制造业采用了基于 AGV 系统为

载运工具的自动轿车装配线。该装配线由多台可装载轿车车

体的 AGV 系统组成,采用该装配线后,装配时间减少了 20%,

装配故障少了 39%,投资回收时间减少了 57%,劳动力减少了

5%[4],1990 年激光导引式的 AGV 控制系统在瑞典出现,2000

年激光导引与惯性导航、激光测角与测距相结合的导引控制

技术在比利时推出。目前国外的 AGV 科研人员已不再是仅仅

满足于AGV小车的物料搬运功能正在像更深层次的应用潜力

进行研发。 

我国AGV的研究与美发达国家相比起步和应用较晚,1976

年在北京我国研制出了最早的实用型 AGV。二十世纪九十年代

初期,我国首次在立体仓库中使用了AGV。2007 年吉林大学研

制出了基于超声波传感器的自动引导车,解决了信号相互干

扰问题。当前天津港首批列装了自行导引车实现了货物自主

的运输,基本实现无人化操作,目前我国在 AGV 的研究上获得

了一定程度上的进步,但是需要走的路程还很漫长。 

3 发展趋势 

随着计算机的软硬件功能进步和日益强大,AGV 自行引

导车的智能化水平将日益提高,AGV自行引导车可以从网络,

无线以及红外蓝牙等一系列的信号发射和收集装置进行信

号的发送与接收,自动进行导引,路线的优化,车辆的调度,

自动的作业,有效避免碰撞,自动充电和诊断等功能,基本实

现了 AGV 的智能化、信息化、网络化、敏捷化、绿色化。未

来 AGV 小车将朝着机械结构模块化、功能部件标准化、控制

系统向开放化、智能传感器互联化发展单机价格将逐渐下降,

能够让更多中小规模企业受益。 
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