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1 零部件总览 

 

Mousika Mini Car 采用可快速拆卸式模组设计，核心主控器与动力驱动部分分离，采用总线数字

信号驱动动力模组，并且拥有 TOF 激光距离传感器，相机模组等扩展模块。 

• 清单： 

序号 名称 数量 备注 

1 上碳纤维板 1  

2 下碳纤维板 1  

3 主控模组 1  

4 电机模组 4  

5 车轮 4  

6 电机安装座 4  
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7 摄像头模组 1  

8 摄像头支架 1  

9 铝合金提手 1  

10 电池模组 1  

11 TOF 传感器 1 可能未配置 

• 工具盒螺丝型号说明： 

• 工具盒清单： 

物 料 数 量 

铜柱 6 

磁铁 14 

m2*8 平头内六角螺丝 5 

m2*12 平头内六角螺丝 6 

m3*7 杯头内六角螺丝 24 

m4*20 杯头内六角螺丝 20 

m5*15 杯头内六角螺丝 4 

 物 料 数 量 

m3 螺母 10 

m4 螺母 20 

m5 螺母 4 

m2 内六角扳手 1 

m2.5 内六角扳手 1 

m3 内六角扳手 1 

m1.5 内六角扳手 1 
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  2 零部件目录 

2.1 电机模组 

本机所采用的动力模组使用 42 型步进电机作为核心动力驱动来源，电机本体具有 1.8 度细分动力

角控制，最大 1.7A 相电流，0.55N.m 静力矩，3.0 欧姆电阻等特性。 

步进电机驱动模组使用最高 128 细分的驱动芯片 THB6128 驱动，支持最高 3A 电流持续输出，

并且拥有驱动模组片上单片机进行数字细分，数字电流控制等特性。使用数字总线协议进行通讯，

最高支持 256 级驱动级联。 

模组使用 TYPE-C 型接口进行连接，同时支持单线供电+总线数据传输的模式与 Mousika 核心模

组进行通讯和接受控制。 

    步进电机动力模组接口 SPECS： 

. 步进电机动力模组 Type-C 接口  X1 

. 步进电机动力模组级联 Type-C 接口  X1 

. 传感器扩展 Type-C 接口   X1 

. 数字地址配置可拨档位设置开关 X1 

 

2.2 主控模组 

本机采用 Nvidia Jetson 系列 AI 计算芯片作为核心主控器，全面支持 CUDA 加速边缘计算功能，

拥有多核心并发计算能力。 

核心模组支持最高 4S/14.8V 动力电池供电输入能力，设计为常规 3S/11.1V 动力电池输入，请勿

使用更高电压的动力电池作为动力来源，以免损坏核心模组，以及其他连接在模组上的设备。 

核心模组在设计上具有 DC-DC 变压输出 5V/5A 以及 3V3/2A 的供电能力，支持给 Jetson 计算

卡最高 20W 的供电能力，支持 6W PCIE M.2 插槽供电能力，以及最高 60W 动力模组供电输出

能力。 

核心模组拥有 4 路动力模组供电 TYPE-C 型接口，3 路摄像头 USB TYPE-C 型接口，4 路传感器扩

展 TYPE-C 型接口，2 路 2.0 HUB USB-A 型接口，1 路 1000M 全双工 RJ45 型以太网接口，一

路 TF 读卡器扩展接口，一路电源输入接口。 

      核心模组接口 SPECS： 

. 步进电机动力模组 Type-C 接口  X4 
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. 摄像头扩展 USB Type-C 接口  X3 

. 传感器扩展 Type-C 接口   X4 

. USB2.0 HUB 扩展 Type-A 接口   X2 

. 1000M Base RJ45 以太网接口 接口   X1 

. TF Card Reader 存储卡扩展接口   X1 

. Jetson Debug USB Host Type-C 接口   X1 

. Jetson Debug UART Type-C 接口   X1 

 

2.3 3S 电池模组 

本机采用 3S 动力电池模组作为动力来源，使用 18650 电芯来保证电池组的安全性能以及放电性

能，推荐放电电流最大为 12V 5A，推荐充电电流最大为 1A，模组拥有输出开关的功能以及 3S 平

衡冲接口，便于电池的平衡充电以及高级维护功能。 

     电池模组接口 SPECS： 

. XT60 供电输出接口  X1 

. 3S XH2.54 4P 平衡冲接口  X1 

. 电池模组输出开关  X1 

 

2.4 TOF（Time of Flight）激光传感器模组 

本机采用高精度 TOF 激光飞行时间距离传感器来进行前方障碍物距离的辅助判定，最大测距距离

为 2M，工作光强范围为室内光强，请问在室外开启本传感器以免对主控运动控制进行错误判断。 

     TOF 激光传感器接口 SPECS： 

. 摄像头扩展 USB Type-C 接口  X1 

 

2.5 摄像头模组 

本机采用 120 度广角 FOV 相机镜头，USB2.0 协议，最高支持 1920*1080 分辨率, 30FPS 采样

率，可看清前方较为详细的视觉图像，25 度倾角对地面，适合 AI 实际模型训练中会遇到的路况。 

     摄像头模组接口 SPECS： 

. 摄像头扩展 USB Type-C 接口  X1 
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3 小车轨道搭建图示 

搭建示意图： 

搭建完成图示： 
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4 MOUSIKA 小车组装教程 
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安装完成后需要定义电机编号，编号标识如图，0 为无需跳线。 
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5 小车软件概览 
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6 小车开发使用的技术及框架 

小车使用 Flask 后端框架，部署使用 guncorn 启动 Flask 服务，入口函数在/home/mousika 

/mycar/app.py 

自动驾驶部分使用 tensorflow 和 tensorRT 框架实现 

通信用到了蓝牙和串口(serial)协议 

摄像头的调用使用 opencv 实现 

注：小车的出厂用户名：mousika 

    小车的出厂密码：mousika 

 

7 主要功能介绍 

小车的主要功能包括：WIFI 连接、蓝牙连接、手动驾驶、自动驾驶、小车初始化和小车运行状态。 

 

7.1 WIFI 连接 

第一次配置一辆新的小车需要先通过网线配置小车的 WIFI。 

1) 小车通过网线连接到路由器。 

2) 登录到路由器查看小车的 IP。 

3) 用一台同一网段的电脑，在浏览器输入小车的 IP。 
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4) 点击左下角的 Connection/Configuration。 

5) 在右上角的输入框内输入 SSID 和 Passwd。 

6) 根据网页上返回的 IP 地址重新输入 IP 地址，此时可以拔掉网线，之后每次系统启动，小

车会自动连接到这个 SSID。 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 Internal Use - Confidential 

7.2 蓝牙连接 

当需要手动操控小车或者收集训练数据时，先连接蓝牙。 

1) 打开浏览器，输入小车 IP。 

2) 选择左下角的 Connection Configuration。 
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3）  点击 Connect to Joystick。 

 

4） 同时按住手柄的 Share 键（B）和图标键（H），当手柄的指示灯快速闪烁时松开 Share 键

和图标键。 
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5）  点击 Yes 按钮。 

 

6） 等待手柄连接。 

7） 当 Web 页面返回“Connect failed, please try again”时，重复以上步骤。（注意手柄指

示灯，如果不亮了需要立即重新按住 share 键和图标键，直至指示灯闪烁）。 

8） 当手柄指示灯常亮时代表连接成功。 

9） 下一次再用同一辆小车连接同一个手柄时，只需在小车开机 30 秒后按下图标键就会自动建 

 立连接。 
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7.3 小车控制 

小车控制分为手动驾驶和自动驾驶两个模式。手动驾驶时需要连接手柄，且当速度不为 0 时会以每

秒 20 帧的速度记录摄像头数据和手柄的 records 数据。如启用自动驾驶模式则无需连接手柄，也

不会记录数据。 

 

7.3.1 手动驾驶 

1) 在 Web 页面的 Manual Driving 模块点击 Start Driving 按键。 
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2) 如果没有连接手柄就点击 Start Driving 按键会有提示，且不会成功启动。 

3) 直至 Tips 出现，启动后可以正常遥控小车收集数据。 

左边的摇杆左右方向摇动表示转向，右边的摇杆上下方向摇动表示前进后退（只有在前进

或者后退的状态小车才可以转向） 
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4) 当需要停止手动驾驶模式时，需要点击 Web 页面 Stop Car 模块的 Stop 按键。 

 

7.3.2 自动驾驶 

自动驾驶目前支持 2 种类型的模型，tensorflow 模型和 tensorRT 模型。 

1) 点击 Select the Path 的下拉框选择想要运行的模型。 

2) 点击 Start Driving 按钮，小车会根据模型的后缀自动判断模型种类。 

3) 程序成功运行提示 Success。 

4) 当需要停止时点击 Stop Car 模块的 Stop 按键。 
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7.4 小车初始化 

当需要停止手动或者自动驾驶模式的程序时，需要通过 Stop Car 的方式来实现，以下是几种常用的

使用 Stop Car 的场景。 

1) 当需要停止手动驾驶模式时； 

2) 当需要停止自动驾驶模式时； 

3) 当需要从手动驾驶切换到自动驾驶模式时，需要先 Stop Car 再切换； 

4) 当需要从自动驾驶切换到手动驾驶模式时，需要先 Stop Car 再切换； 

5) 当遇到一些突发的异常导致无法正常启动自动驾驶或者手动驾驶时，可以尝试 Stop Car 刷

新小车状态。 

6) 在启动手动驾驶或者自动驾驶模式之前，如果 Car Status 颜色不是灰色时，可以尝试 Stop 

Car 刷新小车状态，直至 Car Status 显示灰色。 

 

7.5 小车运行状态 

在 Web 页面右上角有一个检测小车当前状态的图标，一共有三种颜色，即灰色，绿色和红色。 

1) 小车不处于 Drive 状态时，Car Status 是灰色。 

2) 小车处于正常启动状态时，Car Status 时绿色。 

3) 小车程序遇到问题不能正常工作时，Car Status 是红色。 
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8 VDI 登录（如果为 vGPU 模式，此步可忽略，请直接调到 9） 

1) 请编辑 C:\Windows\System32\drivers\etc\目录下的 hosts 文件，在 hosts 文件最下边添

加“10.84.126.55hcs.ai.com”这一行。 

2) 使用 Chrome 浏览器打开 https://hcs.ai.com，选择 VMware Horizon HTML Access 访

问。 

3) 使用用户名“user01”，密码“abc123！”登录虚拟化桌面 
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4) 点击 group01，进入虚拟化桌面 

5) 虚拟化桌面的账号密码为“user/abc123！”打开一个终端，ssh 访问 GPU 服务器，GPU

服务器的账号密码为“gtm/abc123！” 

 

9 GPU 训练（如果为 vGPU 模式，此步可忽略，请直接调到 9） 

用户名&IP：gpuadmin@192.168.1.20       密码：abc123! 

1) 登录 VDI 远程桌面，将小车数据（mycar/tub 目录下）传入此桌面。 

rsync -aP mousika@192.168.1.71:~/mycar/tub ./ 

2) 查看 mycar/tub 目录中小车的数据，手动剔除错误数据。 

3) 将清洗后的数据上传至 GPU 服务器（推荐放到 mycar/tub 目录下）： 

rsync -aP tub gpuadmin@192.168.1.20:mycar/data/ 

输入密码：abc123!  等待数据上传完成。 
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4）在 VDI 中，通过 ssh 登录到 GPU 服务器： 

ssh gpuadmin@192.168.1.20             密码：abc123! 

5） 切换到 mycar 目录：cd mycar 

6） 训练模型： 

python3 manage.py train --tub <要训练的数据路径(data/tub)> --model <路径+模型名 

(models/mymodel)> --base_model <路径+base model 名 (models/base_model)> 

出现如下界面代表程序已经正常运行： 

7）等待小车模型训练结束之后，将模型回传到小车。在小车上输入命令： 

rsync gpuadmin@192.168.1.20:mycar/models/<模型名> ~/mycar/models/ 

8）在小车上验证模型： 

cd mycar 

sudo python3 manage.py drive --model <模型名> 

 

10 VGPU 训练 

用户名&IP：gtm@10.25.1.199       密码：Emsee123! 
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1) ssh 登录小车终端，将小车数据（mycar/tub 目录下）上传至 GPU 服务器（推荐放到

mousika/tub 目录下）： 

rsync -aP tub gtm@10.25.1.199:~/mousika/data/ 

输入密码：Emsee123!  等待数据上传完成。 

2）通过 ssh 登录到 GPU 服务器： 

ssh gtm@10.25.1.199             密码：Emsee123! 

3）切换到 mousika 目录：cd mousika 

4）训练模型： 

python3 manage.py train --tub <要训练的数据路径(data/tub)> --model <路径+模型名 

(models/mymodel)>  

出现如下界面代表程序已经正常运行： 

5）等待小车模型训练结束之后，将模型回传到小车。在小车上输入命令： 

rsync gtm@10.25.1.199:~/mousika/models/<模型名>  ~/mycar/models/ 

6）在小车上验证模型： 

浏览器打开小车地址，在自动驾驶菜单选择训练完成的模型。 

mailto:gtm@10.25.1.199:~/mousika/models/%3c模型名


 

 Internal Use - Confidential 

11 运行流程图示 
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12 关键模块运行错误的判定方法 

1) 电池 

接通电源后，电机提示灯和主板提示灯开启；如果所有灯都没亮说明电池坏了，需要更换电池。 

2) 主控 

电源接通 10 秒左右主控模组上粉色的灯常亮，如果粉色的灯未被点亮说明主控故障，需更换。 

3) 电机 

使用 ssh 登录小车，在确定没有小车运行的情况下（可以先在 Web 界面点击 Car Stop 按键），运

行 sudo python3 /home/mousika/mycar/unitest/control_test.py 此时小车会前进、转向等行

为运行 1 分钟，如果存在某个电机不转的情况，说明电机故障，需更换。 

4) 相机 

使用 ssh 登录小车，在确定没有小车运行的情况下（可以先在 Web 界面点击 Car Stop 按键），运

行 sudo python3 /home/mousika/mycar/unitest/camera_test.py 此时小车会将相机数据以矩

阵的格式打印出来，如果报错说明相机故障，需更换。 

5) 其他报错 

当程序不能正常运行，且以上的 troubleshooting 步骤都通过的情况下，可以到

/home/mousika/ mycar/logs/gun.conf_error.log 查看报错日志，根据日志提示

troubleshooting。 

 

 

  

 

 


