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如图片所示，为本次项目整体示意构图。整体连接由1根多芯航插口电缆串联，遥控器--电源--爬行器，采用“CAN总线”通讯协议。爬行器搭载4个直流减速电机(每个轮子一个电机带编码器)，2个编码器直流减速电机（1个负责转向、1个负责升降）和2个AHD摄像头带补光灯，在遥控器端可以对6个电机进行控制以及2个摄像头的图像观看及录像。以下进行详细描述：

1. 遥控器端（安卓系统） 
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• 硬件核心：一台定制或商用的安卓工业平板或手持设备。CAN总线通信接口：用于与爬行器进行双向数据通信。发送控制命令，接收爬行器状态。 

– 视频解码与显示单元：接收来自爬行器的视频信号，并在屏幕上实时显示。 

– 视频录制存储：将接收到的视频流保存为文件，存储在设备128G的 SD 卡中。视频存储格式最好为MP4。 
– 电源管理：为遥控器自身供电，并通过电缆为爬行器提供电源。

             电池容量 ：> 24/20Ah   

• 软件核心：一个定制开发的安卓应用程序。 

– UI 界面：参数需在视频界面下方显示， 如电池电压、电池电压百分比、爬行器移动距离、爬行器行进速度。以便实时观看。
– 通信逻辑：将实体按键/摇杆操作转换为遵循特定协议的CAN 数据帧，并持续发送。同时解析来自爬行器的状态数据帧。 可以调整爬行器行进速度。升降编码器减速电机在完成升降动作后延迟3S断电，以防止堵转损坏电机，遥控器发送升降指令升降编码器减速电机在当前位置继续运动。（断电指升降编码器减速电机断电而不是爬行器整体断电）
– 视频处理：调用底层驱动，获取视频流进行显示和录制。 

高亮7寸显示屏，分辨率不低于1920*1080P（1000nits）
2. 传输链路（150 米航插头电缆） 

通常采用多芯屏蔽电缆（例如 8 芯、12 芯或更多），内部包含三组独立的线路： 

1. 电源线（2-4 芯）： 

• 传输相对较高的直流电压（如 12V, 24V 或更高），以克服长距离压降。 

• 较粗的线径，用于承载驱动 4 个直流电机和 2 个编码器减速电机所需的较大电流。 

2. CAN 信号线（2 芯 + 屏蔽）： 

• 采用双绞线模式，并带有屏蔽层，能有效抵抗共模干扰，确保在 150 米距离上通信稳定。 

• 通信速率（波特率）通常设置在 250k 到 500Kbps 之间。
视频信号线（同轴线或差分线）：

    AHD摄像头将单路或者双路视频信号传输至显示屏端口
所有这些线缆通过一个多芯航空插头（航插）与遥控器和爬行器连接，确保连接牢固、防水防尘。 

3. 爬行器端（执行单元） 

负责执行命令并采集现场图像。 

• 主控制器（单片机，如 STM32 系列）： 

– CAN 通信：接收来自遥控器的指令数据包，解析后执行相应动作。同时，可以将系统状态打包发回。 

– 电机驱动：连接并控制电机驱动板（如 H 桥驱动电路），从而精确控制 4 个直流减速电机的正转、反转和速度（通常使用 PWM 信号）。 

– 编码器减速电机控制：产生 PWM 信号直接控制 2 个编码器减速电机，一个用于转向，另一个用于升降。 

– 摄像头接口：摄像头直接“焊接”在单片机板子上，可通过AHD接口与单片机连接。单片机负责从摄像头传感器读取原始图像数据。 

爬行器的单片机板预留24V，1个电源输出口。

具体需要做的（专利归我司所有且保密）：

实物：

1、需提供完整设计的遥控器（包括外壳、PCB、7寸液晶显示屏、摇杆和旋钮等）；

2、150米线缆及爬行器其他接线
3、爬行器PCB板子
材料：

提供一套完整的程序源文件，注释及讲解等，提交一套完整的技术文件。单片机板子和遥控器我们需要自己能批量制作。
