
取物抛射机器人设计及制作（八）

集成调试与实现

在完成机械结构设计与加工组装以及控制系统的设计与元器件

等材料准备条件后即进入系统集成与调试实现机器人预期功能。

1.系统集成

1.1硬件安装

图 1 电机驱动模块连接

如上图 1所示，底盘驱动电路的连线安装实现机器人的行走功能

主要用到电机、电机驱动模块、12V 电池以及降压模块。连接过程如

下：

（1）将 12V 电源引出两根线（一正一副），分别连接至降压模块

的 In1 和 In2 口；

（2）将输出口 Out1、Out2对应接到单片机；

（3）黑色线连出接到单片机Gnd处，红色接到单片机上 3.3V处，

实现给单片机供电；

（4）完成了给单片机供电之后，就要对效果器的电路进行连接。



如图所示，底盘的驱动部分由电机带动完成，而仅仅靠单片机完成对

电机的控制并不完全，要想能够实现精准控制电机，则需要再加上一

个电机驱动模块来作为“中介”。电机控制模块有四个端口可以连线：

电源正负极两个接口对应电池正负极进行连接；剩下两个信号控制接

口则从单片机上引出两个 I/O 口输出控制信号给电机驱动模块。并且

对应驱动模块的正负极电源再接到电机正负极上面就能完成对电机

的精准控制了。

1.2气动装置连接

图 2 气动装置连接

气动控制这一个板块儿，适用于我们机器人的抛射功能。其目的

是为了短暂、快速、有力地完成抛射设动作。需要气瓶，电磁阀，气

缸三个部件共同配合使用。

气管连接与控制线连接如上图 2所示：蓝色线均为气管。连接过

程如下：

（1）剪取合适长度气管连接气瓶与电磁阀进气口；

（2）剪取两根合适长度气管连接分别连接气缸与电磁阀的两个

进气口；

（3）在连接完成气动装置的三个零件连接后，引出单片机上一



个 3.3V接口和一个 I/O信号控制接口（图中红色线接到单片机上 3.3V

接口，黑色线连接到单片机的 I/O 口；

（4）用打气泵给气瓶进行加压后（为保证安全气压不高于

0.8ba）。

2.系统调试

2.1功能调试

将已经在 keil5软件里运行无误的程序，通过 ST-Link下载器烧录

到单片机里面，并给机器人通电，连接遥控器与机器人。拨动遥控器

按钮，检查 OLED 屏幕是否能根据遥控器拨到不同档位将不同数值打

印出来，并检测将遥控器拨到三个档位：0 档、50 档、100 档的时候

回馈的 SBUS 的数值是否与该档位的数值一致。各部分机构是否正常

运行。

2.2操作调试

按照设计需求逐一检验机器人各项功能是否正常。

（1）操纵遥控器摇杆控制机器人底盘进行前、后、左、右四个

方位的运动，同时摇杆的推拉程度决定了底盘从停止到全功率输出的

精细范围操纵。



图 4 抓取道具

（2）使用机械爪对道具进行抓取，使用一个舵机就可以完成两片抓

取部件的整合动作。

图 5 机械爪结构示意图

图所示，通过齿轮带动，只需要将任意一片抓取部件固定在舵机

上面，当舵机转动时，产生的扭矩就足以带动两侧运动，实现抓取动

作。再将夹取到的道具通过舵机进行 180°的翻转，松开机械爪，将

道具放到抛射位上准备下一个功能动作。

图 6 抛射机构

（3）为实现任务投射道具的功能，我们采用气缸配合杠杆原理

和机械设计。将道具快、准、狠地“送”出去。



图 7 将道具抛出

（4）任务场地里需要登岛才能取下道具，为了应对登岛的难题，

我们除了采用更大的轮胎，将重心后移的策略外。在实验途中我们发

现，如果只是一味的将重心后移，在登岛的途中，多次出现由于吗，

电机马力过大，会出现前方两个轮子悬空，造成机器人后翻。

图 8 机器人借助辅助轮登岛

因此，我们创新采取了后置辅助轮的方式，不仅使车辆后方多了

一个支撑点，解决了车辆后翻的问题，我们还将辅助轮连接在气缸的

支柱上面，通过杠杆原理，还能在机器人登岛的时候起到“助推”的

事半功倍的效果。

3 总结

作为整个机器人的最后一个阶段——安装与调试。重点在于一个



“精准”和“无误”。其中第一点便是机械部分的组装。讲究一个“正”，

各个需要上螺丝的接口部分需要对的严丝密合，这样才能让后面运动

的时候走的正、跑的直。对于细小甚微处，比如关节处、需要经常完

成运动动作的部分我们需要将普通螺母更换成橡胶螺母，以确保此处

更为牢固，不易松动。就好比建房子要先打好地基，我们机械的组装

会为后续工作提供更多的便利之处。

再者就是连接各个装置的线路。其核心在于“有序”，不说精美

而是看着有规律可循。让每一条接的线都有自己的 “主干道”，模块

之间摆放整齐，不仅看着美观，也方便后期排查出现问题的板块。线

路理的清楚也能反映出理线者思维的缜密。

程序的调试其实较为淡化，更多的是配合实际来寻找问题和优化

方案，像比如麦克纳姆轮，它可以跟普通的轮子一样，只控制它前后

左右进行运动。但是针对它的特殊性，它可以实现包含平移在内的 8

种运动形式。在操作练习当中会发现很多不合理的情况，这便是程序

调试的“主战场”。
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