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车轮以同一速率同向转动实现前进与后退，以同一速率
反向转动实现转向，通过万向轮保持平衡。

本项目采用了基于 OpenCV 的视觉识别
方案， 开发了基于 Android 的 App，运行在
搭载于底盘上的手机中，并通过低功耗蓝牙
将控制数据传输到底盘。

采集处理过程由多个步骤组成。经实验，
该识别系统达到了 70% 的准确率。

小车控制系统由小车单片机主控、小车
车载手机 App 和用户端 App 组成。

设计总体达到预期目标。但依然存在一
些问题。

在底盘方面，轮胎与铝板间由于铝板制
作精度问题而发生摩擦，可通过缩短电机与
铝板边缘的距离实现优化；小车电机的转速
较慢，使得拾取网球的时间过长，可通过更换
相同扭矩下较大转速的电机实现优化。

在捡球装置上， 拖把海绵但精度不高，
易发生变形，效果不是很好；海绵安装麻烦，
不满足设计时海绵易替换的目标；虽能完成
捡球，但不能使球一次滚入储球装置。

装置由坡道、圆柱形海绵、转轴、轴承、电机、万向轮、连接
件组成，用以使小车运动遇到网球时，借助转动的海绵接触并
带动网球沿坡道运动进入储球装置，实现捡球目的。

装置利用海绵捡球，降低成本，提高装置的轻便性，提高
捡球效率。
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网球是一项十分热门的运动，而练习网
球的过程伴随着许多问题，包括但不限于重
复的捡球过程容易造成运动员膝关节的损
伤。

针对捡球的问题，国内外已有一定研究，
包括需要人工操作的钢丝笼捡球装置、配置
机械臂等高成本组件的机器人、由计算机远
程辅助的机器人等。由于耗费人力、成本较
高、无法投入实际运用等原因，还未能很好的
解决这一问题。

本项目设计了一个基于移动设备主控的
网球拾取机器人小车。项目采用双轮驱动小
车搭载智能手机的方案；通过手机摄像头实
现网球识别和寻路功能；通过带轴海绵实现
网球拾取功能；通过手机的移动网络功能，实
现远程操控功能。


