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机械臂控制程序： 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

启动拉杆电机 

  开始 初始化完成 

预抓一次球 

接受指令 

抓球 释放球落地 

触碰开关或到达预设时

间 

触碰开关等待，计时开始 

启动抓球电机 

无动作 

动作结束，指令发送回上位机 

搭建上位机调试接口，进行无线通信调试参数 



 

 

 

飞控程序框架图： 

 

 

 

 

 

 

                  线程通信                   线程通信     

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                                                                                                                                                                

                                       

  

 

 

 

 

 

 

飞行运动控制系统设计说明： 

视觉处理线程 

传感器数据按机体坐

标系置零 

开启线程 

 

主流程线程 

 

控制线程 

蓝色边框识别 

摄像头线程 

九宫格识别 

篮筐识别 

直线识别 
X;Y;C;Z 轴向的

PID 调节 

巡线模式 

锁定九宫格红区

模式 

锁定篮筐模式 

边缘蓝色规避

模式 

配置远程调试界面，进行数据调试 



1、先整合传感器数据，首先 IMU的数据需要根据算法公式来融合出自己所需要

的数据，并且对这些数据建立机体坐标系。完成上电后对数据进行置零处理，

让飞行器能够对场地有相对的标定。 

2、打开串口，进行上位机 PC与飞控主板以及机械臂的数据通讯。 

3、开启控制线程，摄像机数据读取线程，摄像机处理线程，主流程处理线程。 

4、控制线程里面以固定的周期对输入数据进行 PID 处理后输出控制指令到达

飞控主板上。 

5、摄像头线程不停地读出摄像头数据，方便摄像头数据为处理函数调用。 

6、视觉处理线程：分出模块化的视觉处理函数，在执行该步骤时调用该函数进

行处理，效率高，模块间的干扰少。 

7、主流程线程：步骤流程：起飞->锁定高度->锁定角度->右移寻找边缘->识别

边缘后开始巡线->快到九宫格时停止巡线->水平移动一直寻找到红色九宫

格才停止->锁定红色九宫格->投球->水平移动到远离边缘的直线上->巡线

->右移寻找边缘->识别边缘后马上开始寻找篮筐->锁定篮筐->调整角度和

高度->下降到一米再调整角度和高度->下降->抓球->起飞 

8、搭建调试框架，配置远程调试的环境以及界面，硬件的远程调试采用图传装

置，使实时性高，界面清晰。软件上根据需要在 QT 环境上搭建上位机，用

于波形显示和实时参数调整。 

9、建立飞控平台和机械臂的通信协议，使机械臂作为飞控的子模块。 

 


