
关于 RM 夏令营机器人的技术报告大纲(7 组) 

 

人员组成：文宇飞，王洪玺，郝志齐，李海洋，李柏松，方一晓（共 6 人） 

人员分工： 

1. 文宇飞：组织组员，策划方案，材料采购。 

2. 王洪玺：嵌入工作。 

3. 郝治齐：设计结构，搭建结构和算法。 

4. 李海洋：机械结构设计搭建工作。 

5. 李柏松：机械结构设计搭建工作。 

6. 方一晓：机械结构设计搭建工作。                                  

时间设计                                           ： 

时间设计：  

时间 任务要求 人员 

7.12-7.13 讨论分析规则 全组组员 

7.13-7.14 设计方案 全组组员 

7.14--7.16 规划方案，设计结构 全组组员 

7.14-7.15 规划第一阶段内容 文宇飞 

7.16-7.17 设计底盘 机械组全体成员 

7.16-7.19 设计、搭建旋转夹方案 李海洋、李柏松 

7.16-7.19 升降结构的设计和搭建 李柏松、李海洋 

7.16-7.17 设计、搭建搭建可升降气动夹方案 郝治齐、方一晓 

7.17-7.20 设计、搭建气动固定夹、可升降气动夹

方案 

郝治齐 

7.19-7.20 分析方案 全组组员 

7.20-7.22 拼建双夹至底盘 全组组员 



7.21-7.24 测试双夹方案 王洪玺 

7.25 热身赛总结 全组组员 

7.26-7.27 规划第二阶内容 文宇飞 

7.26-7.27 气动方案的讨论 全组组员 

7.27-7.29 气动方案的实现 机械组全体成员 

7.29-7.30 调试、测试气动方案 全组组员 

*大、小夹子会在后面提及 

 

一、 需求分析（abstract） 

 

①机械夹取方案：在规则下，我们决定一次提取多种资源块，在对各种方案的选择

中，我们分析了多种不同的方案（如取用后储存再取用的方式）,经过深思熟虑，决定采

用大小夹子方案。 

方案名称：大小夹子方案 

方案内容：小夹子夹取物块两个短边后上升，大夹子夹住物块两个长边上升的物块

并且小夹子松开，然后小夹子进行第二块物块夹取并重复上述动作。 

优点：简单方便，容易操作，理论上可以储存多个物块。 

②算法方案： 

 

③嵌入方案：在小夹子升降范围的最高点和最低点分别安装一个微动，通过一个

status 数组分别存储大小夹子的实时状态，实现在小夹子运动到最下部碰到微动后自动

实现抓取或放块，运动到最上部碰到微动后自动实现呈递或取块。 

设计了部分红外避障功能，但最终由于操作限制而取消了方案。 

 

 

 



二 所需技术点，关键词 

   双夹合作 丝杆升降 气动 

 

三 总体方案 

 

 

四 各模块方案 

① 机械：  

底盘：我们设计了高底盘车型，保证可以直接跨越 2 层甚至 3 层的物块，使整车可

以灵活运动。我们整车的宽度是 525*510mm，可以满足从横向拾取物块达到目的。

为了稳固底盘，我们采用了型材和玻纤板双重保障底盘的稳定性，使车体不会轻易

变形。 

大、小夹子：我们采用了两个气动夹子，两个都是气动夹子都采用了平行夹取的方

式，保证了夹取物块的稳定性和时效性，能够稳且快夹取，这是最基本却最重要的

一部分。 

同时，因为气动的限制，小夹子如果没有对准物块时，可能因为物块而小夹子变形。 

升降结构：我们采用了丝杆升降的方式，丝杠升降有无背性，高刚性，高耐受性，

传动效率高等等优点，但是因为丝杆的不易固定和 3508 减速比的原因，使丝杆的特

性没法完全表现出来 

其他：①我们使用了 6 个气缸的气体储存供应，保证了比赛各个阶段的气体供应充



足(气缸布局如图所示)。②摄像头：摄像头摆在正上方，有利于操作手的视角调整，

并且我们采用了红外激光作为基准，进而使物块可以被正确地夹起。 



 

② 嵌入：  



 
 

③ 算法： 

 

 



 
 

五 理论分析（anaylsis） 

 

 

机械上： 

① 进行了简单零部件的受力分析，明白了部分零件变形的原因 

② 底盘 525*510mm 尺寸的设计方便了我们机器人完成项目 

③ 摄像头和激光对位的设计便于操作手操作。 

④ 气缸用量进行了实例测试，4 个大气压下可以完成 100 多次左右的拾取动作。 

⑤ 拾取方案在理论上，可以拿完第二排的所有物块，但是实际测试中最多可以拾取 6

个物块并且稳定运行。 

嵌入式上： 

在调制大小夹子联动和舵机旋转角度方面遇到了问题，前者用限位开关控制，给出有信

号的时候执行一系列命令，在舵机角度方面用 total_Angle 读取角度，并在设置上用求得

的 30°和 60°两个角度进行控制。 

 

 

 

 

五 制作与测试流程 

这一部分主要记录制作机器人与进入场地测试的经历，讲讲初始规划中与实际偏差较大

的部分，分析问题原因，以及解决方案（讲讲是谁提出了解决问题的方案） 

 



  
这是我们方案 1.0，大体上方案正确，但是由于调试和机械设计的原因，产生了以下的

困难： 

1. 丝杆会有一定的偏移，致使联轴器崩坏 

2. 小夹子夹取角度要求高 

3. 大小夹子联动起来麻烦，而且准确性较高，能携带物块有限 

  
这是我们的方案 2.0，在大小夹子的容错性上有了很好的改善，在丝杆升降方面，我们

将两根光轴间距减少，尽量避免丝杆离心，我们还在丝杆上安装了限位开关，致使大小

夹子联动可以更加顺滑。 



 

小事件： 

一、 在光轴固定上，我们采用了多种连接件使丝杆能够竖直，比如三角连接件，从

型材底部穿螺丝，还有将两个光轴连接起来，用两根上下固定型材上的空数保证两

根丝杆保持竖直且平行的状态。 

二、 大小夹子上，我们试用了多种材料，最终采用了防滑海绵作为防滑材料，它可

以保证我们的摩擦系数足够大，支撑我们大小夹子夹取较多的物块 

三、 底盘设计上，我们进行了多次讨论，我们比较了高底盘和低小底盘，最终为了

满足我们大小夹子的需求，我们采用了高底盘的方案，但这也是我们车体不够灵活

的一个限制因素。 

     

六 结果与评价 

1、 底盘。 

2、 大小夹子的联动。 

3、 视角和对位上的问题。 

 

八 感想与感悟 

从团队的角度谈谈在夏令营的收获与感悟，也可以谈谈未来的规划与发展（畅所欲言）。 

 

这个大纲从理论上来说是一个小项目初级的研发流程，按照这个流程你们会省去很多不

必要的麻烦，规避很多不必要的风险。你们通过这一段时间的经历应该对这个感触很深

（如果你们真正投入了这个夏令营的话）当然大家也可以自由发挥，想什么写什么。把

自己的看法都加进去，这个会是你们之后拿出去给别人展示的一份技术报告。 

 

 

对于这次夏令营，对于我们最大的挑战应该是来自全国，甚至还有国外的学生在一起参

加各种活动，一起做项目，和我们在之前的比赛是不一样的，每一个地方的人都有与其

他人不一样的思想观念，性格等等，如何克服诸多困难，完成一个项目是最大的挑战。

热身赛结束之后，我们在向一位老师询问我们新方案的可行性，着急继续赶进度的时候，

这位老师说了这么一句话：“你们一个组 6,7 个人，都来自不同的地方，能做成这样已

经是一种成功了。”当时我们还在围绕我们之前的那辆问题重重的旧车提出改进方案，



也就是在那个时候意识到了这个夏令营对我们真正的意义是什么。在平时与同学聊天的

过程中有的时候也会聊一下到目前为止自己的感受。有同学也说其实夏令营完全可以上

多一点课程，对自己所擅长的方向进行深入学习，这种想法完全可以被理解，因为很多

同学之前无论是在学校还是外面的一些竞赛团队，都做了太多太多的比赛，项目。但是

不同的是在每一个团队中的队员都是不同的， 是陌生的，也只有在这种环境下，团队

的重要性才能真正体现出来。如何在各个组员遇到意见分歧的时候，在工作效率较低的

时候，在遇到技术上的难题的时候很好地解决问题，是这次夏令营能带给我们的最大收

获。在这个过程中肯定有矛盾，在我们组内也有争吵，这非常正常，因为每一位队员的

性格，想法等等方面肯定都不一样。但是在争吵后，我们必然会学到很多的东西。比如

我们组在非技术方面遇到的最大问题就是组内成员的意见不合，大家都有自己对于比赛

方案的构想。在马上开始工作之前，我们讨论出了两个最优方案，分别代表两个同学，

大家都对两个方案抱有支持的态度，最后我们的决定就是两个方案都进行，在最后的调

试阶段评估两个方案的可行性。很明显，这样做的后果就是工作效率低，等于把组内的

力量分散到了两个方案上去，肯定比不上专心做一个方案的效率。如何在开始就对两种

方案进行取舍是我们的收获。但是这弯路走的是值得的，因为这让我们组的每一位组员

都对团队又有了新的理解，知道在今后无论是在其他团队活动中，还是机器人团队项目

中，再次遇到这种事情该怎么处理，让每个人变得更加成熟。 

 

 

 


