
ROBOMASTER 2019

冬令营第二组答辩



团队分工与合作
•机械：黄炫宇，罗宇城，姜何飞飞

•嵌入式：杨锶瀚，刘梓熙

•算法：刘腾渊，杨子超

•黄炫宇，罗宇城：解密机器人及底盘设计
•姜何飞飞：外设与结构搭建
•杨锶瀚：底盘控制与自动化实现
•刘梓熙：通讯协议与机器人执行器设备
•刘腾渊：视觉与上位机数据可视化设计
•杨子超：寻路算法与通讯对接

再 细分

方向划分



机械
•实际需求总体分析

•整体设计

•问题及其解决方案

•迭代



机械
•需求分析

-解密机器人

-工兵机器人

-对接装置
夹取物块的效率以及解码速度是机
械在比赛中脱颖而出的关键。



机械
•设计

-工兵机器人

底盘设计与迭代

迭代



机械
•设计

-工兵机器人
执行器的设计



机械
•设计

-工兵机器人

考虑整体——专注细节



机械
•设计

-解密机器人

需求 方案论证 制作 改进与迭代



嵌入式
•项目需求的分析

•底盘控制的设计

•问题与解决方案

•迭代

•总结



嵌入式
•项目需求的分析

有监控的自动化



嵌入式
•项目需求的分析 有监控的自动化

简单任务：底盘在空间内的运动

复杂任务：方块的夹取与规避其他机器人 手动

自动



嵌入式
•底盘控制

-底盘的运动学里程计



嵌入式
•底盘控制

-底盘的运动学里程计

-巡线设计与合作

-旋转角定位



嵌入式
•底盘控制

-底盘的运动学里程计

-巡线设计与合作

-旋转角定位

-RFID位置定位

-技术结合自动化实现

-执行器控制

-通讯对接



算法
•需求分析

•发现问题，提出问题

•解决问题

•设计思路

•总结



算法
•需求分析

•发现问题，提出问题

•解决问题



算法
•需求分析

•发现问题，提出问题

•解决问题

 1、概率

 2、密度

 3、万有引力

 4、梯度下降法 & Meanshift



算法
•需求分析

•发现问题，提出问题

•解决问题

• 4个未知点位=1个已知点位（概率实时变动）

• 发现了3个密文，直接抹除所有未知点

• M/R2

• R为该点位到目前位置的最短距离

• 计算坡度，并根据坡度移动

• 当出现多个方向坡度相同时，寻找到那个方向下一格的坡度；

• 如果还相似，随机一个方向移动

• 发现敌方块，直接无视掉，同时在对应位置生成我方已知点

• 发现我方块，直接拿取，同时在对应位置抹除点位

• 至高原则，拿了两个块，直接去终点



算法
•需求分析

•发现问题，提出问题

•解决问题

•设计思路

•总结



谢谢大家


