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一、机械部分 

1、扇叶结构 

为了最大限度还原官方能量机关，我们将规则手册中的图片导入 cad 进行描图，然后

转入 SolidWorks 进行焊件建模，最终得到近似官方尺寸的单个“扇叶”铝管框架（图 a）。 

装甲板部分由 3mm 黑色亚克力板和震动传感器构成，为避免铝架传导不同装甲板的

震动进而发生干扰，亚克力板与铝架间使用了泡沫材料进行减震处理（图 b）。 

                  图 a                             图 b 

2、主轴结构 

轴体主轴是直径为 10mm 的光杠，动力源为光杠末端的 3508 电机。考虑到铝架重量

极大，特地采用了长力臂和双轴承座的设计来提高主轴稳定性（图 c）。 

传动连接使用了闲置的旧电机座，降低了成本，但由于电机座部分尺寸不满足轴承座

和梅花联轴器的空间需求，我们使用填充密度 100%的 PLA 材质 3D 打印件进行了垫高改造

（图 d）。 

                  图 c                                      图 d        
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二、电控部分 

1、I/O口 

就以一个扇叶的电路为例：I/O 口都在程序里有注释。电源用 24V，用两个降压模

块，分别用于 12V 网络和 5V 网络。 

建议用 5A 以上大电流模块，12V 网络的灯条所需电流较大，5V 网络的点阵所需电流

较大。 

 

2、控制代码 

参考代码源文件，代码路径：开源代码/大风车扇叶（轴电机）控制代码。 
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三、硬件部分 

1、物资清单 

1、大风车扇叶部分所用的控制核心为 STM32F103VET6 最小系统。 

 

2、大风车的中心轴部分所用控制核心为 STM32F103C8T6。 

 

3、所用的灯条（某宝链接）：https://m.tb.cn/h.3y67jpO?sm=d8357a 

                 （产品描述：￥pYxJbDx6eUu￥  6.5 米左右） 

4、所用的点阵（流水灯） 

                 （某宝链接）：https://m.tb.cn/h.3yXR1R6?sm=65ae50 

                 （产品描述：￥4BoFbDx9Dvx￥  65 个） 

      （点阵是单色的，红蓝每个颜色的点阵各需 65 个，模块可以共用一套，即 65 个） 

5、所用的加速度传感器 （检测子弹击打） 

                 （某宝链接）：https://m.tb.cn/h.3yXOVkx?sm=f9eae8 

                 （产品描述：￥LwSSbDxMYOG￥ 5 个） 

2、ENC-03加速度传感器 

1、传感器改善说明：由于机械震动干扰过多，改一下滤波值就可以符合我们检测弹丸

击打的需求（此模块为模拟输出）。 
参考：去掉 R4，R2 换成 680 阻值的电阻，C2 换成 1uF 的电容即可。 

（可根据机械结构刚性，滤波电阻和电容都可以微调） 

    2、传感器原理图(具体说明参见电类物资清单/ENC-03 传感器资料/资料) 

 


