
嵌入式
第一阶段整车装配：

针对比赛实现的功能：
底层（STM32）：

• 底盘速度控制（与上层move_base结合）、相对/绝对位置控制（与
上层视觉伺服结合）

• 云台相对位置控制、绝对位置控制（与上层视觉伺服结合）
上层（TX1）：

• 定点导航（move_base navigation）
通信：

• STM32->TX1（串口）：底盘实时里程、底盘实时速度、云台位置、
云台速度、系统健康状态（看门狗错误位）
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• TX1->STM32（串口）：底盘速度/位置期望值、云台位置期望值
• TX1<-> Manifold（WIFI）：通过 ROS服务进行通信、事件广播、
状态更新，请求中带有 ID号，表明请求者的身份

ROS节点关系图：

未实现：IMU+Odometry+UWB位姿融合
拟采用：robot_pose_ekf，使用UWB替代VO

设计目标：
• 任意指定场地内某一点，机器人可以快速精准地到达
• 及时可靠的通信系统，保证运行的流畅性


