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--探寻极端条件下的可能工作方式

--真的假雷达，超低成本的C板雷达，你值得拥有

--@鲍天龙，杨涛

--2024.5.20

1.基本内容-相关机制  

1.1 robomaster 介绍  

略

1.2 相关机制  

雷达系统相关：

己方的雷达可识别对方地面机器人的位置，并将该机器人的坐标

发送至裁判系统服务器。若该坐标与对应 机器人定位模块检测到

的实际平面坐标的直线距离误差小于 0.8m，则视为标记“准确”，
若大于等于 0.8m 且小于 1.6m，则视为标记“半准确”，若大于等

于 1.6m，则视为标记“错误”。 每台地面机器人均有“被标记进

度”，数值范围为 0~120。一次标记的准确与否与上次标记的准确

性以及 雷达发送坐标的时间间隔均会影响该进度，具体规则如下

图所示。假设上一次接受到坐标数据对机器人被 标记进度数值的

影响为 x，x 初始为 0

裁判系统：

发送： 0x0305 选手端小地图接收雷达数据，频率上限为10Hz 

接受： 0x020C 雷达标记进度数据，固定以 1Hz 频率发送 （关

键）有了这个数据反馈，本雷达达成了闭环控制，是这套雷达系

统的关键组成部分

哨兵巡逻区：略

双倍易伤
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1.3 场地地图  

场地为28*15m的长方形中心对称场地

 

2.原始雷达 V1.0  

对于哨兵、英雄、工程来说，常处于某几个定点。发送即可。（多目标单点

搜索）

两点即可覆盖哨兵初始巡逻区域，两点即可覆盖英雄主要点位，一点即可覆

盖工程。

说明：该方案对原地旋转哨兵实现全程锁定。(可用于积攒双倍易伤)@.@

3.进阶雷达 V2.0  

对于初级雷达的改进：动态分配标记目标资源（10次/s），以便用于检测更

多目标或者快速累积进度。

关于雷达机制的一个机制，对于一个目标，当进度>100时，视为锁定目

标。对于单个目标，距离上次发送0.5s内未收接到数据视为错误，此时扣进度

条。也就是说，当某个目标进度>100时，此时的发送频率只需要满足2Hz即可，

其余带宽可用于检测其他目标。故基于此，开发动态标记功能。

4.雷达V3.0（废弃）  

同时单目标多点搜索算法。（反馈数据无小数，此方案存在问题）

基于进度累计机制：半准确+0.5，错误-0.8（极端情况）

#伪代码

8hz搜索目标A，2hz搜索目标B

if（A进度>100） 2hz搜索目标A，8hz搜索目标B

if（）

1

2

3

4
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存在最低限制，进度反馈为整数

有以下几种方案：

1. 单目标1s搜两点。A点先检测两（四）次，然后B点检测一（两）

次。

有如下结果：

目标在A点：+0.5+0.5-0.8= 0.2 进度增加0.2
（修改版）：4*0.5-0.8 =1.2 进度+1.2 >1
目标在B点：-0.8-0.8+0.5 =-1.1 /0.5 进度由0加到

0.5/-1.1
（修改版）：-4 +0.5
都不在：-0.8-0.8-0.8= -2.4 /0  进度不增加/减少

2.4
2. （失效）单目标1s搜三点。A点先检测5次，B点检测2次，C点检
测1次

有如下结果：

目标在A点：50.5-1.6-0.8 =0.1 进度增加0.1*
目标在B点：(-2.5) +1 -0.8 =-2.3 /0.2 进度+0.2 
/-2.3
目标在C点：(-2.5 -1) +0.5 =-3 /0.5 进度+0.5 /-3
都不在：-4

进度从0增加，则说明存在目标，从而定点。

5.雷达V4.0  

地图分割，可能路径搜寻。（先广度搜索，后深度搜索）

将地图划分为数个搜索圈，当从当前搜索圈消失时，搜索下一个可能目标

点，实现追踪。--它不会飞。

甚至可以开局实现全图视野。

经过V2.0,V3.0的优化，雷达已经可以实现基本2点/s的搜点速度。故扫完半

图只需8s。通过搜索点位优化，可以基本避免擦肩而过的场面，实现最多10s发
现目标，然后追踪目标的《雷达》！
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6.融合雷达V5.0  

结合真雷达数据，弥补视觉视野盲区的缺陷。

划定视野盲区，当雷达视觉丢失时，结合最后视野划定目标当前可能范围，

利用本雷达盲区搜索机制检测目标。

7.雷达模块划分  

该雷达可划分为几个模块：

搜索模块：分为单点搜索、多点搜索。只要目的是可能位置搜

索，用于发现目标。其中，按机制划分为常规搜索与盲区搜索机

制（搭配正宗雷达）。

反馈调节模块：0x020C 雷达标记进度数据，固定以 1Hz 频率发

送 。有了该数据反馈，本雷达达成了闭环控制，是这套雷达系统

的关键组成部分。

算力调度模块：用于分配雷达算力。快速积累未锁定目标进度以

及维持已锁定目标进度。

双倍易伤模块：被动或主动（!0v0!）。

（视觉模块：真雷达融合）

1.搜索模块:

单点搜索：以2Hz的频率向裁判系统发送单个点位。

多点搜索：（暂时弃用，参考雷达V3.0）

2.反馈调节模块：

接收雷达标记进度数据，用于判断目标是否在当前搜索点位。此模块用于较

长时间处于原地的目标适用，对于快速运动单位存在严重滞后。（反馈频率1Hz 
）

3.算力调度模块:

用于分配发送频率，对于新发现高价值目标分配更多带宽，用于快速累积标

记进度。对于已锁定目标只需分配1Hz/2Hz，维持在大于100进度即可。

4.双倍易伤模块：

被动触发：方案：1.倒计时 2.血量（哨兵血量或者其他，可结合

时间）

主动触发：o.O 。（你猜）

 

8.后记  

该雷达最初灵感源于去年，但并无实际作用。今年雷达打加强之后有了用武

之地，于出发前一日偶然想起，研究裁判系统手册后确认可行，与涛哥@杨涛学

长一晚上完成了初版雷达，实测好用。对于无资金研发雷达的队伍，可以使用此

保底方案。对于拥有雷达的队伍来说，可以用此方案弥补稳定性以及视野盲区的

缺陷。
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雷达对于许多队伍可以说是全新的兵种，不论官方是否有意，感谢官方对于

弱队以及新兵种的关照(>v<)。去年的哨兵，今年的雷达，期待明年官方的会给

我们带来怎样精彩的表现吧。（狗头保命）

9.附录  

1.场地图纸（网格版）  

2.场地图纸（分割版）  

半径1.6m的圈，贼大

3.场地图纸（盲区版）  

4.(此条屏蔽官方)主动易伤  

0x020A （飞镖切换目标） 此命令码可由云台手全程主动触发，且对于常规

情况下无实际意义，故可用于触发特殊效果，包括且不限于：触发雷达双倍易

伤、0成本哨兵进攻撤退指令等等。。。
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（保留）@。@
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