
 厦门大学机器人队
 培训体系

 先期培训

 机械结构  底盘、云台、发射结构、抓取结构、传动结构

 执行器  电机、电调、气缸、电磁阀、舵机、推杆、驱动

 控制器  主控、MiniPC、通信协议

 传感器  内部传感器、外部传感器、串口通信

 线路  电线组件、气动组件、电路布线、气路布置

 零件  螺丝螺母、角铝、齿轮、链条、同步带

 工具   螺丝刀、套筒、扳手、镊子、手钻、电烙铁

 材料   玻纤、碳纤、铝方管、型材、光轴、亚克力

 设备   雕刻机、3D打印机、带锯、电钻、气泵、气瓶

 赛事  规则、经典场次

 操作  用户界面、控制体验、实战

 团队  工作规范、团队规划、财务规范、物资管理

 机器人系统组成

 机器人加工装配

 备赛导入

 初级培训

 机械

 Solidworks安装与软件熟悉

 机械结构原理分析

 机械结构图纸拆分

 机器人拆卸与组装

 电控

 VisualStudio、git安装与环境熟悉

 AltiumDesigner、Visio安装与软件熟悉

 电子技术基础知识

 PID调参与电机控制

 视觉

 Anaconda+VS Code/PyCharm 环境配置

 Python 基础

 OpenCV 基础

 Linux 入门

 中级培训

 电控

 PCB设计与制作

 元件焊接线材制备

 全向移动底盘控制

 二自由度云台控制

 视觉

 NumPy 科学计算库使用

 Matplotlib 实现数据可视化

 PyTorch 常用函数

 UART 串口通信

 高级培训

 机械

 FEA有限元分析

 DFM可制造性设计

 Ergonomics人机工程

 ID工业设计

 电控

 硬件标准化与系统设计

 机器人系统姿态控制

 发射结构弹道测试

 裁判系统使用

 视觉

 目标检测常用网络结构分析

 利用 Tensor RT 部署模型

 利用 Docker 快速部署

 工程师考核

 机器人理论

 专业理论

 限时维修

 实战对抗

 1周：机器人赛事团队导入

 1周：专业理论与技术导入

 1周：组件到模块专业设计

 1周：系统级分析综合设计

 运营
 团队运营与赛事工作

 机械

 基础零件设计

 基础结构设计

 整体图纸装配

 加工设备使用

 运营
 微信公众号推文设计

 运营
 Photoshop基础操作与海报设计

 Premier与After Effect基础操作

 招商相关与商业礼仪

 深度学习简要理论

 活动策划与平台运营



 机械组培训路线  先期培训

 机械结构  底盘、云台、发射结构、抓取结构、传动结构

 执行器  电机、电调、气缸、电磁阀、舵机、推杆、驱动

 控制器  主控、MiniPC、通信协议

 传感器  内部传感器、外部传感器、串口通信

 线路  电线组件、气动组件、电路布线、气路布置

 零件  螺丝螺母、角铝、齿轮、链条、同步带

 工具  螺丝刀、套筒、扳手、镊子、手钻、电烙铁

 材料  玻纤、碳纤、铝方管、型材、光轴、亚克力

 设备  雕刻机、3D打印机、带锯、电钻、气泵、气瓶

 赛事  规则、经典场次

 操作  用户界面、控制体验、实战

 团队  工作规范、团队规划、财务规范、物资管理

 实践  螺栓螺母分拣

 机器人系统组成

 机器人加工装配

 备赛导入

 初级培训

 软件

 Solidworks安装与软件熟悉

 Auto CAD安装与软件熟悉

 Adams安装与软件熟悉

 理论
 机械结构原理分析

 机械结构图纸拆分

 实践

 机器人拆卸与组装
 拆卸机器人

 组装机器人

 Solidworks使用
 零件

 工程图

 Auto CAD使用
 基本操作实践

 DXF排版

 中级培训

 软件
 整体图纸装配

 CAD参数配置

 理论
 基础零件设计

 基础结构设计

 实践

 Solidworks使用
 装配体

 装配图

 Auto CAD使用  零件图

 雕刻机、3D打印机使用

 高级培训

 软件  FEA有限元分析

 理论

 DFM可制造性设计

 Ergonomics人机工程

 ID工业设计

 实践  Solidworks使用  有限元分析

 工程师考核

 机器人理论

 专业理论

 限时维修

 实战对抗
 步兵对抗

 工程比赛

 1周：机器人赛事团队导入

 1周：专业理论与技术导入

 1周：组件到模块专业设计

 1周：系统级分析综合设计



 硬件组培训路线  基础知识

 机械结构  底盘、云台、发射机构、传动机构

 执行器  电机、电调、气缸、电磁阀、舵机、推杆、驱动

 控制器  主控、MiniPC、通信协议

 传感器  内部传感器、外部传感器、串口调试

 线路  电线组件、气动组件、电路布线、气路布置

 零件  螺丝螺母、角铝、齿轮、链条、同步带

 工具  螺丝刀、套筒、扳手、镊子、手钻、电烙铁

 材料  玻纤、碳纤、铝方管、型材、光轴、亚克力

 设备  雕刻机、3D打印机、带锯、电钻、气泵、气瓶

 赛事  规则、经典场次

 操作  用户界面、控制体验、实战

 团队  工作规范、团队规划、财务规范、物资管理

 机器人系统组成

 机器人加工转配

 备赛导入

 初级培训

 环境安装

 AltiumDesigner软件安装  软件环境

 Visio  流程图绘制

 XMind  需求大纲绘制

 兵种硬件框架  熟知各个兵种硬件框架图

 基础硬件知识

 陀螺仪

 电机、电调

 遥控装置

 电子元器件

 芯片：STM32F405

 电线
 电源线  接头：XT30/XT60

 GH线  接头：2/3/4/6pin

 电路板

 主控板

 电源扩展板

 CAN中心板

 裁判系统

 主控模块

 电源模块

 灯条模块

 图传模块

 测速模块

 装甲模块

 场地交互模块

 定位模块

 了解对应硬件的功能

 中级培训

 电路板绘制

 原理图绘制

 元件库导入

 元件原理图库制作

 连线、标号、标签

 PCB绘制

 元件导入

 连线、过孔

 修改规则

 铺铜、泪滴

 PCB库制作

 焊接

 电路板制备

 电源扩展板

 CAN中心板

 主控板

 调试器

 线材制备

 电源线

 GH线

 转接线

 整车布线

 底盘布线

 导电滑环

 裁判系统接线

 基础通信知识  了解CAN、USART、GPIO等的原理

 掌握从无到有制备所需电路板的能力

 全局观

 高级培训

 设计电路模块

 立创商城选购芯片

 下载原理图和PCB

 拓扑结构、功能类型、输入输出限制

 数据手册、典型应用电路

 设计降压模块、电源模块等

 嘉立创下单助手板子发外制作

 设计裁判系统替代方案

 需求分析

 设想提交

 设计验证

 实物制成

 工程师考核

 机器人理论  内容：先期培训中机器人系统组成部分内容的考
 试

 专业理论

 电路板绘制

 焊接

 整车布线

 模块设计

 限时维修  模拟3min'准备阶段及技术暂停场景，对机器人
 存在的问题进行维修

 实战对抗

 步兵队内赛

 工程队内赛

 智能小车队内赛

 机器人赛事团队导入

 环境配置和基础知识掌握

 实现基础机器人基础硬件的制备

 进阶知识，培养设计创新能力

 检验队员的工程师思维、解决问题的实际工程能
 力



 软件组培训路线  基础知识

 机械结构  底盘、云台、发射机构、传动机构

 执行器  电机、电调、气缸、电磁阀、舵机、推杆、驱动

 控制器  主控、MiniPC、通信协议

 传感器  内部传感器、外部传感器、串口调试

 线路  电线组件、气动组件、电路布线、气路布置

 零件  螺丝螺母、角铝、齿轮、链条、同步带

 工具  螺丝刀、套筒、扳手、镊子、手钻、电烙铁

 材料  玻纤、碳纤、铝方管、型材、光轴、亚克力

 设备  雕刻机、3D打印机、带锯、电钻、气泵、气瓶

 赛事  规则、经典场次

 操作  用户界面、控制体验、实战

 团队  工作规范、团队规划、财务规范、物资管理

 机器人系统组成

 机器人加工转配

 备赛导入

 初级培训

 环境安装

 Visual Studio  软件环境

 Visual GDB  软件环境

 Visio  流程图绘制

 XMind  需求大纲绘制

 编程语言  熟练掌握C++语言

 兵种硬件框架  熟知各个兵种硬件框架图

 基础硬件知识

 裁判系统

 陀螺仪

 电机、电调

 遥控装置

 了解对应硬件的功能和基础控制

 中级培训

 通信原理  了解CAN、USART、GPIO等的原理

 单片机控制  基于STM32F405RG编程

 电机控制

 M3508

 GM6020

 M2006

 裁判系统

 主控模块

 电源模块

 灯条模块

 图传模块

 测速模块

 装甲模块

 场地交互模块

 定位模块

 遥控装置

 陀螺仪

 超级电容

 底盘运动原理
 麦克纳姆轮底盘

 舵轮底盘

 过程控制  PID原理与编程

 熟悉各个模块的操控和使用

 高级培训

 软件架构进阶

 模块封装

 软件标准化

 建立开源、易维护、易用的软件体系

 发射结构弹道模拟

 机器人系统姿态控制

 小陀螺运动

 底盘跟随

 反小陀螺算法

 ROS机器人操作系统

 底盘功率控制

 ...

 高内聚、低耦合

 工程师考核

 机器人理论  内容：先期培训中机器人系统组成部分内容的考
 试

 专业理论

 编程语言

 单片机开发

 机器人控制

 模块控制

 ...

 限时维修  模拟3min'准备阶段及技术暂停场景，对机器人
 存在的问题进行维修

 实战对抗
 步兵队内赛

 工程队内赛

 机器人赛事团队导入

 环境配置和基础知识掌握

 实现基础机器人的控制

 进阶知识，实现更高级的机器人控制和使用

 检验队员的工程师思维、解决问题的实际工程能
 力



 视觉组培训路线  基础知识

 高等数学  基本微分，偏导，泰勒展开，高斯函数等

 概率论与数理统计  贝叶斯，极大似然估计，马尔可夫随机场等

 线性代数  矩阵计算，奇异值分解等

 C语言基础  基本命令，函数等

 几何基础  空间坐标系，极坐标系等

 赛事相关技术引入  目标检测等

 初级培训

 环境安装

 Visual Studio等IDE

 MobeXterm等SSH Client

 OpenCV等库

 编程语言

 C++

 Python

 Matlab

 环境部署

 Linux入门

 Docker

 基本硬件环境搭建

 数字图像基础

 形态学变换

 滤波

 常用算子

 中级培训

 OpenCV  常用函数调用

 基础图像处理
 线性滤波

 几何变换

 激光雷达

 雷达参数基本知识

 数据读取

 点云匹配

 高级培训

 基于特征检测匹配

 边缘检测

 图像匹配

 姿态估计

 计算摄影学  光度学标定

 立体视觉

 双目视觉

 Structure from motion

 多视图立体识别

 神经网络模型
 OpenVino,Tensor RT等部署框架

 深度学习框架 Tensor Flow，Pytorch等

 工程师考核

 机器人理论

 专业理论

 限时维修

 实战对抗
 步兵对抗

 工程比赛



 运营组培训路线  文化引入

 团队历史与文化介绍

 RoboMaster赛事文化介绍

 理论介绍

 海报设计基础理论

 视频设计基础理论

 短视频运营基础理论

 公众号运营基础理论

 活动策划基础理论

 技能培训

 Adobe Photoshop基础操作培训

 Adobe Premier基础操作培训

 Adobe After Effect基础操作培训

 公众号推文制作培训

 活动策划方案制作培训

 实战提高

 参与平面设计竞赛

 负责团队宣运任务
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