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硬件选型

相机：MV-CS060-10UC-PRO

600万像素、60FPS

镜头：5-12MM 1/1.8”
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算法设计

1.单目如何实现准确标定
1.1. 避开融合激光雷达的雷达站方案带给我们的误区：雷达站需要测
距、需要算出机器人的空间位置。（2D-3D-2D）
1.2. 采用仿射变换的思路、将雷达站视角捕获到的画面，转换为地图
画面，也就是鸟瞰图转平面地图。（2D-2D）
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1.3. 将鸟瞰图识别到的像素坐标，根据仿射变化矩阵，转换到地图上，将
地图像素调整为2800*1500，地图像素坐标÷100=机器人坐标。。
1.4. 赛场有不同高度，采用不同的仿射变化矩阵，由低到高依次套用，判
断落点正误。
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2.裁判系统通信
2.1. 通信频率为10hz，超过0.5s未接收到被判断为错误，因为存在链
路延时，如果同时发送超过5个机器人，就会导致错误，进度重新累加。
2.2. 每次最多发送四个机器人的坐标，保证不会被判断为错误，根据
当前待发送机器人的优先级进行选择。
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3.盲区预测（辽宁科技大学方案优化）
3.1. 赛场存在盲区：敌方环形高地后方。
3.2. 根据裁判系统的反馈进行盲区预测，循环发送两个盲区坐标，便
可覆盖哨兵的巡逻区盲区。
3.3. 裁判系统需要标记进度>100才会有反馈，也就是需要长时间的预
测某个盲区点，所以根据当前发送频率动态调整每个坐标的连续发送时
间，提高盲区预测效率。
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4.机器人识别方案

4.1. YOLOv5 + 双层网络识别，解决YOLOv5小目标识别困难问题。
4.2. 先识别机器人，再识别对应的装甲板（ROI）
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标定过程

1. 准备阶段标定
1.1.依次点击不同高度的多组对应点，在准备阶段将不同高度的仿射变
化矩阵计算保存下来
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总结分析

1. 优点
1.1. 成本低、精度高。
1.2. 不用融合激光雷达，算法简单实用。
1.3. 配置简单，适用于任何焦距、任何像素的单目相机，无需任何内
参标定，即插即用。

2. 缺点
2.1. 准备阶段需要标定12组、24个点（每个高度4组），要求标定熟练
度高、手法稳。

3. 优化思路
3.1. 两名队员同时安装雷达，摆相机和配置运算端，为标定节省时间。


