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哨兵视觉算法
21赛季-哨兵视觉邹建



主要工作

• 精简代码，修复bug，保证代码运动的稳定性

• 目的：处理相机接收到的敌方装甲板，计算出预测的pitch和yaw
角，并发送给电控实现云台枪管自动瞄准敌人并攻击。

• 最终效果：



pipeline 历史记录器

日
志



数字识别 Conv1+Conv2

ReLU+BN+MaxPooling

Conv6

BN+ReLU+AvgPooling

FC

Softmax



卡尔曼滤波器



卡尔曼滤波器



卡尔曼滤波器



卡尔曼滤波器
• 辛格模型，即状态量为位置和速度和加速度；状态方程：
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卡尔曼滤波器
• 匀加速状态方程：
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小陀螺判别
当前预测坐标

时间队列

坐标变动频率，枪管摆动频率

是否小陀螺？

小陀螺击打模式

是



哨兵双云台设计方案
21赛季-哨兵机械冯智超



下云台

连接关系：
7、8压在轴承外圈两侧，5、6压在轴承内圈两侧
23456由下至上贯穿，将五个零件锁在一起
12相连



下云台

转动传动链：1-2-3-4
倾覆力矩抵消：4-5-9-7



下云台

2的作用很关键：
蚊香盘的设计既能克服结
构过约束带来的同轴度差
的问题，又能很好的传递
力矩，抵消云台传递给电
机的震动



下云台

b=a+(0.2~0.4)mm 留有0.2~0.5mm间隙



下云台

四点接触轴承当只有纯轴向载荷作用时，钢球和套圈就成了两点接触；

可承受双向的轴向载荷。

四点接触球轴承还可以承受力矩载荷，兼有了单列角接触球轴承和双
列角接触球轴承的功能。

只有形成两点接触时才能保证正常的工作。

所以一般适用于那些纯轴向载荷或轴向载荷大的合成载荷下呈两点接
触的场合，

四点接触球轴承极限转速高，也适合于那些高速运转的场合。



下云台

http://www.jp.nsk.com/app02/NSKOnlineCatalog/en/bearing/



上云台

传统结构问题在于 P轴 Y轴都有很大偏心，新结构就是把重心尽可能落到了PY轴交点附近



上云台
缺点：
上云台性能有优势但结构复杂，
拆装麻烦，调定位珠角度也较阴间， 
希望有办法可以改善或者提出更优质方案。

链路的问题：
在我们自己的制作链路的理论中弯路带来的影响最大；
减少了子弹过弯的数量
（子弹是先到达最高点在一个近乎水平面过了三个弯）
阻力减少很多，上云台最高射频也有一定提升。



谢谢大家


