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人员安排

大致情况
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详细方案



机械组
张文翰、文宇飞

组长：张文翰

嵌入式组
侯彦颀、陈泽祺、袁梓豪

算法组
薛浩楠、屈子铭



• 第一阶段机械设计

• 底盘

• 发射装置

• 云台

• 夹取结构



• 底盘——底盘结构



上底盘

下底盘

铝架结构

→





• 云台与发射结构



夹

取

结

构



底盘+引线





• 嵌入式设计



学习这块东西
1.了解各个借口的用处，并将
线正确接入
2.拨码，识别正确的信号。
3.进行走线，不影响电机及云
台的工作。



读
代
码



• 射击调试

• 找到有用信息

我们拍摄了拨弹轮的旋
转视频，然后慢动作处
理，计算出通过一个口
所需要的时间，从而得
出子弹速度。完美贴近
每秒5发。



• 控制开发

代码中定义了多个按键，但有许
多未被使用，打算使用另外的按
键来实现步兵的左右扭腰，而云
台保持不动



BUT



挑战赛



华容道机械臂 • 第二阶段机械设计



连连看抓取机构



具体实现情况



• 底盘速率调试（华容道）

• 舵机运行（连连看）

• 找到有用信息

嵌入式设计



既然我们已经有可以
实现二维移动的车了，
那我们只需把它的速
度调低，调低，在调
低。令他的精度上升，
即可完成华容道的任
务



算法组

华容道



算法组
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块数

横竖 行

列 长度

木块1

木块2

木块3

木块4

木块5

木块6

木块7

木块8

木块9

木块10

木块11

木块12

推出的目标编号

12

1         1         1         
2
0         1         4         
3
1         1         6         
3
0         2         3         
2
1         2         4         
2
0         3         2         
2
0         4         2         
2
1         4         3         
2
1         4         4         
2

1.物理模型转换为数学模型

1  2   2   2   0   
3 
1  4   4   5   0   
3 
6  6   0   5   0   
3 
7  7   8   9   0   
0 
0  0   8   9  10 
10 
0  11 11 12 12 0 

物理模型

数据输入

数学模型
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map[6][6]
1  2   2   2   0   
3 
1  4   4   5   0   
3 
6  6   0   5   0   
3 
7  7   8   9   0   
0 
0  0   8   9  10 
10 
0  11 11 12 12 0   

（16）

q[6]
1188355
1328387
6685955
7833856
3524
769216

（10）

2.状态压缩



算法组

3.搜索过程数据存储

• 压缩后地图（用于判重）

• 每个木块的坐标（用于改变每个木块位置生成子地图）

• 该地图的父亲地图队列编号（用于得出到此地图的所有操作）

• 该步移动的木块编号和移动方向（记录操作）

• 到此地图所需总步数（用于输出答案）



算法组

4.移动过程输出

• 搜索：需滑出的木块为右图位置且右边格为空时输出

1. 不断将父辈地图的操作木块和移动方向添加到新数组

2. 逆序输出该数组，如连续移动相同木块，则合并输出

例如：
木块1向右移动1格
木块1向右移动1格

木块1向右移动2格



算法组

迭代过程

//t为地图队列队尾编号，h为父地图
第一次失败案例：
• 失败原因：生成map[t]后，为节约时间，与map[h]及以前地图比较判重，答案几十分钟跑不出来。

• 初步判断：生成大量重复地图。

• 调试程序：每次生成新地图后输出队列编号及当前所需步数，发现总步数为16左右已经生成了60

万幅地图了。

• 检查判重是否有效：导出华容道程序生成的前10000幅地图，另外写一个软件判断这些地图有无重

复，发现大量重复。

• 解决方法：生成map[t]后，与map[t-1]及以前地图比较判重，答案秒出。



算法组

连连看



算法组 1.物理模型转换为数学模型

物理模型 数学模型

从具体的起点终点转化为存有起点终点信息的图



算法组

2.搜索过程数据存储

对起点按顺序进行编号

• 终点坐标
• 到终点的距离length[]
• 以该点为起点的贪心最优解f[]
• 地图信息



算法组

3.移动过程输出

搜索：
每次在当前指针节点周围寻找当前状态转移到下一个状态的最小距离，

将指针指向当前状态转移到下一个状态的最小距离的节点，并重复进行如上搜
索。方程如下：

f[beginning]  =  f[beginning]  +  min{  distance(now,i) + 
length[i]  }

（其中，distance(now,i)表示点now与点i之间的距离，这里我们使用哈夫曼距离）
输出：

在搜索完成后，比较各个起点的贪心最优解的最小距离，找出最小距
离，并输出以该节点为起点的经过各点路径。



算法&嵌入式

无人机算法实现

起飞

收到命令

向右飞

我在起飞
无法执行命令

为什么我程序写
了向右飞,但飞机
升空后不动呢？



算法&嵌入式

无人机算法实现

起飞

收到命令

向右飞
收到命令

成功了

等待3秒



问题总结

合作效率不高

人员安排不够合理，出现资源闲置

东西摆放较为散乱，找工具花费大量时间



总结



感谢聆听！


