
RM2018高中生夏令营 19组技术报告 

组员及分工： 

 嵌入式: 邴小斐  钟庭杰 

算法 && UI: 邴小斐 

机械: 陈子讯  杨丰源  孙嘉陶  陈启 

Vlog: 余之乐 

 

一、 需求分析（abstract） 

机械:  

第一代横向抓取，每层抓取 5 个块，装三层，共 15 个块 

第二代分为两部分，第一部分为爪子负责收集乐高块及搭建城堡，每次只能夹一个乐高

块；第二部分为履带及摩擦轮同时工作，将其吸取并抬升。 

 

算法:  

1.写算法计算第一阶段比赛连接 16 个点并铺满地图的连接方式.  

2. 设计并编写 UI, 使输入输出更方便, 提升用户体验.  

 

嵌入式:  

1. 遥控器右侧 sw 拨到中间移动模式并用遥控器 1/2/3/4 通道和鼠标控制底盘移动, 转

向.  

2. 前后两套方案共:  

键盘按键控制: 推杆的 MG996 舵机, 传送带 M2006 电机 + C610 电调, 压杆两个

MG6221,  两个摩擦轮 M2006电机 + C610 电调, 摩擦轮的大扭矩直流电机 + L298N 电

机驱动板.  

遥控器右侧 sw 拨到下面机械臂模式并用 1/2/3/4 通道控制: 机械臂抬升 M3508 + 

C620, 推杆整体上升 M3508 + C620.  

遥控器左侧 sw: 机械臂夹取放置 MG995.  

遥控器右侧 sw 拨到上面云台模式并用 1/2 通道控制图传的 2 轴云台

MG996/MG6221.  

由于第一版方案和第二版方案的前些版本使用的电机过多, can1 不够, 所以写了

can2, can1 和 can2 同时使用(对第一版方案来说也不够, 所以很多结构改用用舵机).  

3. 使用超声波传感器, 颜色传感器等辅助操作, 颜色传感器检测到颜色时图传前方相

应的 RGB 灯亮, 摄像头前会亮一片于是操作手通过第一人称视角就能知道摄像头看不



到的车上的积木块哪个位置哪里亮了.  

4. 为了用遥控器或键盘控制时, 使电机稳定的到达某个位置或速度, 使用了速度单环

pid, 位置单环 pid, 速度位置双环 pid, 不同功能的电机分别调参.  

5. 逆向写代码…随着机械结构的减少代码越来越少最后比赛只剩俩 2006 转摩擦轮了.  

 

二 所需技术点，关键词 

机械:  

第一代；连杆结构（将周向运动转化为轴向运动）、绕线轮抬升（利用定滑轮） 

第二代：平行四边形结构 

 

算法:  

方法共有3种: 1. 启发式.    2. 基于连通性的状态压缩动态规划.    3. 深度优先搜索 

先使用深度优先搜索写完以后, 发现稳定在 0.02-0.3s 之间, 于是就没写另外两种.  

UI: 查找资料了解 c, cpp 和 python 常见的用于写UI 的框架, 最后选择学习了 wxpython

和 QT, 使用 QT 写了第一阶段算法的 UI.  

 

嵌入式:   

嵌入式部分: 如需求分析部分所示, M3508和 M2006使用 can通信协议, 使用了 can1 和

can2, 大扭矩直流电机 + L298N 驱动板, 舵机, RGB 灯也使用 PWM 控制.  

 

三 总体方案(第二版方案) 



 

四 各模块方案 

机械: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



分工： 

第一版和第二版机械臂, 第一版整车装配 陈子迅 

第二版后部摩擦轮收集部分 杨丰源 

第二版底盘装配及渲染图 孙嘉陶 

图传 2 轴云台及部分其他结构的部分零件 陈启 

后部轮子部分为第一届阶段的高速收集 

底盘夹子部分负责第二阶段收集及加固城堡 

 

嵌入式写出逻辑框图，然后分模块介绍工作，比如电磁阀通信，can 通信，调 pwm，调

pid 最好按照你们的逻辑顺序来做，从小模块到整体。硬件的写下硬件框图，搞清楚哪

跟线连哪根线，从底盘到云台怎么走线。以及搞清楚板子的接口情况 

1、 算法部分写出流程图，思路和 UI 设计图 

嵌入式:  

两个线程  

分别是控制底盘:  

 

和机械臂等.  



L298N 电机驱动板 

 

Can2 以及电机测试程序:  

 



 

有一天突然 3 个一直没问题的版本的程序都突然不好用了(没动过), debug 发现如图的 can2

的 3508发送电流函数运行了 101ms, 并不知道为什么突然不好用了. 参考M2006+c610电调

信号时序的问题需要在 while(1)后加 osdelay(5), 变脑补在上电以后的 execute_task线程进入

while(1)前加了 osdelay(3), 它就好了, 嵌入式可真神奇!  (一直记得去年夏令营东流哥曾经

说过, “玄学都是能力不足造成的”, 所以不相信玄学, 一定还是哪里出了问题. 会继续努力, 

希望将来遇到玄学问题能找到原因. ).  

 

算法:  

基于连通性的状态压缩动态规划是 08年国集 dalao写的一篇论文讲述的, 比较经典, 碰

巧之前集训也遇到过相关的题. 所以看到这题时候的反应就是插头 dp.  

启发式是偶然从 GitHub 看到的, 还没仔细阅读, 等有时间学习一下.  

接下来介绍写的深搜.  

https://github.com/Webb-Bing/RoboMaster/blob/master/RoboMaster2018SummerCamp/Algori

thm/EastFlow_Webb/EastFlow_Webb/EastFlow_Webb.cpp 

(优雅的 70 行) 



 

 



 

 

输出:  

1. 读写文件 

 



2. 控制台彩色输出 

 

3. UI 

就是批量创建多个 pushbutton, 然后响应同一个槽函数.  

每次按下按钮 Map[i][j]++;    (map[i][j] + 1) % 8 就是这个按钮的颜色.  

然后一个 RUN 将鼠标点击的结果写入 testdata.in, 运行算法.exe, 读 testdata.in 并将

结果输出到 testdata.out, 然后 UI 读 testdata.out 并显示颜色.  

由于 4小时QT从入门到写UI, 读写文件的地方遇到了问题, 在输出 49位以内(0-48)

时正常显示, 49-64 时显示乱码, 65 位及以上时就输出前 64位看起来正常, 65 位及以

后是乱码. 之所以说看起来正常, 因为算法的程序读了以后算出来全是 0(首先算法

是肯定没问题的并且一直 freopen 读取文件), 也就是说算法的程序读 testdata.in 有

问题. 在手动新建 txt 并另存为 utf_8 的 testdata.in 时也是同样的问题. 所以应该是

文件编码的问题, 15 号以后会重写读写文件部分并上交 UI 的代码.  

(或者是算法读文件用流试试...? 因为平时刷算法题不开o2也不写优化习惯 freopen 

+ scanf) 

 

五 制作与测试流程 

机械:  

作简单的动力选型，抬升及夹子部分使用平行四边形结构，可以在旋转过程中使抬升部



分始终保持与固定部分平行。3508 扭矩为 3 牛米，抬升结构距离为 200mm 左右，重心距离

为 180mm 左右，所以 3508能提供的力为 13.7N 约为 1.7kg，显然所需结构重量是低于额定

重量的。第二代设计计划将底盘尽可能的做到最小，轴距：452mm，轮距：360mm，小的

底盘设计使我们的车辆可以在资源区的空隙中穿梭自如。 

 

六 结果与评价 

机械:  

由于第一代设计过于庞大，在被某位胖胖的何姓 boss 怼过以后，意识到了我们组的设

计失误。在热身赛前一天拆掉了自己的机器。第二代设计过程还算流畅，但其中需要大量的

3D 打印件，在后期的制作过程中，因 3D 打印件的问题后部的收集机构未能制作完成，只好

阉割掉，只得在比赛前几小时临时制作其他的收集装置以确认自己能够上场。 

平行四边形的抬升结构是抬升机构中最稳定效率最高的抬升结构之一，我们的摩擦轮收集也

是在测试过程中也体现出了意料之外的高效。可惜的是夹子在测试稳定后未能上场展示。 

 

嵌入式和算法: 完成任务.  

 

七 附录（Appendix）请将代码及机械制图等粘贴在附录中 

 

八 感想与感悟 

  太多.  


