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一、需求确定 

根据规则和结合自身条件确定任务优先级及赢得比赛的关键技术指标、技术点。 

1. 基本需求：拥有底盘，能够进行前后左右移动，并在机器人上安装裁判系统，

通过检录 

2. 比赛规则新增经济机制，经济直接关系到子弹获取，使得工程抓取矿石与兑

换矿石变得极为重要 

3. 在赛场上机器人会有死亡的风险，需要救援结构保证队友阵亡时能迅速施救 

 

二、结构设计 

1.底盘 

使用 4 个麦克纳姆轮，使得机器人能够进行全向行动。4 个装甲模块安装在

底盘上。底盘上安装前后两个抓取结构，能够使用气缸放下机械爪进行抓取救援。

底部使用气缸对救援卡进行推出收回 

 



 

 
 

2.一级升降结构 

使用 2 个 3508 电机带动同步带对整个上层结构进行升降，优点是电机旋转

速度与距离可控，缺点是速度并不是很快。2 个电机并不能实现平稳上升，需要

至少 4 个电机分布上层结构的四角 



 

 

 

3.上层结构 

上层结构上装抓取结构、二级升降结构、能量块放置结构。用于夹取各个高度的能量块，

翻转能量块，运输并放置能量块。 

 



 

3.1.机械爪 

使用两个 3508 电机驱动机械臂旋转，使用两个气缸组成自适应夹取结构，使得机械爪

在横向有一定自由度能夹取偏移位置的能量块。爪子顶端使用 2008 电机驱动能量块进行旋

转。 

 

3.2.二级升降 

使用两个无杆气缸进行升降驱动，使得爪子能够夹取地面与高处的能量块 

 



 

3.3 能量块放置 

在机械爪夹取到能量块后进行放置的部位，底部装有两个 2006 电机，能够对能量块进

行旋转，配合机械爪的电机，能够将能量块进行全方位旋转，保证能量块条形码部分朝下 

 
 

三、程序设计 



 

 

四、电路设计 



 

 

五、系统分析 

1、矿石抓取。由于我们的任务中，既有抓取地面矿石，也有抓取资源岛矿石，

所以我们设计二级升降结构，以满足要求。在电控调试中，通过多次测试以确定

机械臂翻转的角度，从而夹取到合适的矿石。考虑到工程机器人并没有发射机构

及导电滑环，即并不能实现底盘跟随移动的功能，所以我们没有设计俯仰轴+偏

航轴结合的云台结构，而是设计固定云台，永远看向前方。鼠标的平移将使整个

机器人自转相应角度。由于图传并不随升降架移动，故我们在工程机器人顶部放

置一个单目摄像头，并在图传右侧设置一个微型树莓派显示屏，接受单目摄像头

传回的画面。如此，当抓取矿石时，图传下的电机可向右旋转 90°，从而看向

显示屏，了解矿石抓取情况。 

2、矿石兑换。由于放置矿石时，矿石的某一面不能被场地道具系统成功识别，

故我们设计了一个对矿石进行步进式旋转的装置，以保证矿石在兑换时能够被成



 

功识别。 

3、救援功能。我们通过气缸来弹出、收回场地交互模块卡以及拖动救援机器人

的结构。 

六、人机工程 

上层结构与底盘能够进行快速分离，方便短距离搬运；在绝大多数玻纤板上

都有大量镂空，在减轻重量的同时方便维修与电控布线 

七、工业设计 

整体使用黑色玻纤与铝管，机器人的绝大部分被黑色与银色覆盖 

八、成本控制 

使用的材料大多为玻纤板、铝管以及 3D 打印件 

加工方式为铣切加工、3D 打印 

九、BOM 表 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


