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[bookmark: _Toc98757908][bookmark: _Ref279651580][bookmark: _Ref279651590][bookmark: _Ref283038564][bookmark: _Toc282432868]步兵机器人
[bookmark: _Toc98757909]其它学校步兵机器人分析综述（5）	Comment by Damom: 结合往年比赛视频、其它学校开源资料、论坛等信息，分析其它学校步兵机器人各项功能的完成度及技术水平，概述值得借鉴之处或者有待改进之处。
[bookmark: _Toc98757910]机器人功能定义（10）	Comment by Damom: 根据自身的实际情况，明确步兵机器人的功能定义（最好有量化定义）。
以下思维导图仅为示意。请根据自己的方案，选择合适的方式进行描述。
[image: ]
[bookmark: _Toc98757911]机器人核心参数（5）	Comment by Damom: 描述完整形态机器人的核心参数，包括但不局限于下图所示的参数内容。
[image: ]
[bookmark: _Toc98757912]设计方案（50）	Comment by Damom: 不同兵种、机械、硬件、算法的重要程度不同。评审委会员将根据重要程度分配分值。请参赛队伍根据实际情况撰写。

[bookmark: _Toc98757913]机械结构设计
[image: ]
[bookmark: _Toc98757914]硬件设计	Comment by Damom: 1、整机硬件方案框图
硬件各模块的连接框图（visio）、标注通信标准、融合电源树说明。
2、硬件详细设计（自研）
自研电路板功能说明、设计原理图、外设接口等，自研单板有测试报告和记录说明。
3、关键器件选型
A、主控平台、驱动器、功率管、传感器等关键器件选型说明
B、对于重点器件，可以根据实际情况阐述多种方案的优缺点比较，如成本、尺寸、性能指标等

[image: ]
[bookmark: _Toc98757915]软件设计	Comment by Damom: 1、系统架构
系统的层级和各层功能，列举所使用的第三方中间件和模块，如RTOS、文件系统、日志系统、GUI、协议框架等。宿主机开发环境和调试环境。
2、运行流程
软件整体的运行流程、数据流向和处理过程。
3、重点功能
核心功能点描述，解决了何种问题，使用了何种技术。
4、软件测试
测试方案简介、测试执行情况和结果。

以上目标框架仅供参考，也可修改说明结构和方式，能将软件实现方式描述清晰即可，重点描述自主设计部分，说明软件系统架构以及重点完成功能。
[image: ]
[bookmark: _Toc98757916]算法设计
[image: ]
[bookmark: _Toc98757917]其它	Comment by Damom: 除了机械、硬件、软件、算法之外的研发投入说明，比如：工业设计、UI交互开发。
[bookmark: _Toc98757918]研发迭代过程（20）	Comment by Damom: 研发过程中，不同阶段或者版本所完成的功能、发现的问题、问题定位分析以及改进解决方案说明。
以下表格仅作为参考，可自行更改格式。

[bookmark: _Toc98757919]版本迭代过程记录
	版本号或阶段
	功能或性能详细说明
	完成时间

	V1.0
	
	2022.3.18

	V1.1
	
	2022.4.2

	
	
	

	
	
	

	
	
	


[bookmark: _Toc98513627][bookmark: _Toc98757920]重点问题解决记录
	序号
	问题描述
	问题产生原因
	问题解决方案&实际解决效果
	机器人版本号或阶段
	解决人员

	1
	步兵以25m/s的速度发射100发弹丸，会出现10发左右弹丸偏离弹道15°±5°。
	
	
	V1.0
	机械工程师: xxx
硬件工程师：xxx
嵌入式软件工程师： xxx

	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	


[bookmark: _Toc98757921]团队成员贡献（5）
	姓名
	基本信息
（专业、年级、队内角色）
	主要负责工作内容描述
	贡献度	Comment by Damom: 贡献度的标准由团队自行确定，与机器人最终效果和质量整体成正相关即可。
（所有成员贡献度合计为100%）

	甲
	计算机科学与技术、大二、软件开发负责人
	负责整个机器人的嵌入式开发，包括底盘控制、云台控制、视觉系统的嵌入式环境开发等
	30%

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	


[bookmark: _Toc98757922]参考文献（5）

[bookmark: _Toc98757923]哨兵机器人	Comment by Damom: 参考步兵机器人格式撰写。若上述格式不能表达所有的技术内容，可在其基础上增加章节进行说明。
[bookmark: _Toc98757924]英雄机器人	Comment by Damom: 参考步兵机器人格式撰写。若上述格式不能表达所有的技术内容，可在其基础上增加章节进行说明。
[bookmark: _Toc98757925]工程机器人	Comment by Damom: 参考步兵机器人格式撰写。若上述格式不能表达所有的技术内容，可在其基础上增加章节进行说明。


[bookmark: _Toc98757926]空中机器人	Comment by Damom: 参考步兵机器人格式撰写。若上述格式不能表达所有的技术内容，可在其基础上增加章节进行说明。

[bookmark: _Toc98757927]飞镖系统	Comment by Damom: 参考步兵机器人格式撰写。若上述格式不能表达所有的技术内容，可在其基础上增加章节进行说明。

[bookmark: _Toc98757928]雷达	Comment by Damom: 参考步兵机器人格式撰写。若上述格式不能表达所有的技术内容，可在其基础上增加章节进行说明。
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