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系统方案设计1

系统总体方案设计

硬件方案设计

软件方案设计

控制方案设计



 整体系统由主控部分、上位机、执行器、传感器
、剪式千斤顶、小车、运动摄像机、无线图传、
电源等组成。

系统总体设计方案图

系
统
运
行
流
程
图



机械结构设计（主视图）

机械结构设计（右视图
）

 硬件机械部分是基础！



 软件部分是血液！运动分解为水平动作、夹紧动
作、爬升动作、相机定向动作四个部分。

一键启动
机器人地面运动，

靠近杆体 限位开关触发 夹紧杆体

定向摄像
夹紧杆体限位开关

触发
爬升超声波测距



 控制部分，乃是头脑！选择用无线串口
远程控制，发送控制命令，并利用其设计
一较为简易的上位机，接收显示调试参数。

无线串口模块



方案论证分析2

硬件设计方案论证分析

软件设计方案论证分析



 硬件方面主要包括夹紧变形结构选择论证分析，主控芯片论证分析
，水平和爬升运动论证分析，贴紧、夹紧杆体和爬升高度论证定位
分析，相机定向摄像论证分析，无线图像传输论证分析

剪式千斤顶XS128单片机最小系统水平运动从动车轮AV摄像头 水平和爬升运动动力车轮



工作界面 75%

 软件控制系统主控芯片采用的是飞思卡
尔MC9S12XS128单片机，所以选择
CodeWarrior IDE v5.9为开发环境

开发界面

调试工具



硬件设计制作3

控制电路设计制作

机械机构设计制作



MOMODAPOWER TEMPLATE

 根据XS128最小系统原理图，以及各
传感器，执行器占用资源情况，焊接电
路。

基于无线
串口的遥
控器



 机械结构设计制作包括小车底盘设计，
电机、舵机安装，千斤顶固定，限位开
关安装，超声波安装固定，相机安装。



软件控制与设计4

电机控制

陀螺仪旋转角度测量

限位开关状态读取 超声波定位高度

数字舵机控制 Nokia 5110液晶显示



 软件控制设计部分的主要内容是利用编
写的程序对各部分硬件进行控制，需要
熟练的运用掌握



联机调试5

开机等待一键启动 按下启动按钮



机器人运动状态

 a图为机器人水平向杆体靠近

b图为机器人夹紧动作

 c图为机器人爬升动作
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定向摄像

监测调试



总 结6

在基于现有丰硕的研究成果上，经历了很多次失
败，尝试了很多种方案，经过优劣对比以及性能
优化，最终选定目前所使用的方案，也实现了快
速爬升、定位准确、及时传回信息等所需要实现
的重要功能的哨兵机器人。

感谢结局，更感谢过程，一路走来，收获颇丰！



THANK YOU ！
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QUESTION

AND

ANSWER


