
教务通〔2024〕30 号

关于举办 2024 年湖南省大学生电子设计竞赛

校级选拔赛的通知

为了促进电气信息类专业和课程建设，注重培养大学生的创新

能力、协作精神；加强学生动手能力的培养和工程实践的训练，提

高学生针对实际问题进行电子电路设计、制作的综合能力；吸引、

鼓励广大学生踊跃参加创新实践活动，并从中选拔优秀学生参加湖

南省大学生电子设计竞赛。学校决定举办 2024 年湖南省大学生电子

设计竞赛校级选拔赛，现将相关事项通知如下：

一、竞赛组织

2024 年湖南省大学生电子设计竞赛校赛由教务处主办、电气与

信息工程学院承办，并成立竞赛组织机构。

1.成立竞赛组委会领导小组：

组 长：刘义伦

副组长：杨兵初 陈伟明 范双南 曾平红

成 员：刘永超 陈晓锁 周立群 陈星光 陈天远 许伦湘 范磊

2.竞赛办公室：电气与信息工程电气工程教研室

3.竞赛评委会由电气与信息工程学院聘请我校电类专任教师和
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行业专家组成。

二、竞赛对象

学校在籍的全日制本、专科学生。

三、竞赛内容

（一）竞赛题目（具体赛题要求见附件）

A.跟随小车

B.智能送药小车

C.自动泊车系统

D.气垫悬浮车

（二）竞赛形式

竞赛采用组委会统一命题、集中组织的方式，采用“半封闭、

相对集中”的组织方式进行。竞赛期间学生可以查阅有关纸介或网

络技术资料，队内学生可以集体商讨设计思想，确定设计方案，分

工负责、团结协作，以队为基本单位独立完成竞赛任务；竞赛期间

不允许任何教师或其他人员进行任何形式的指导或引导；竞赛期间

参赛队员不得与队外任何人员讨论商量。承办单位将参赛学生相对

集中在实验室内进行竞赛，便于组织人员巡查。

四、竞赛流程

（一）竞赛报名

1.以参赛队为单位，学生自由组合，每个参赛队由 3 人组成。

鼓励学生跨专业组队。组队的学生应具有硬件电路设计、控制程序

设计等方面特长。
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2.每队可设一至两名指导教师，指导教师从事赛前的辅导和参

赛的组织工作，在竞赛期间回避参赛队员，不得进行指导或参与讨

论。

3.竞赛联系人：刘老师，电话：15607349986。

（二）报名时间

1.报名截止时间：2024 年 5 月 27 日

2.报名方式：报名表发送电子邮箱 252370747@qq.com

（三）比赛安排

1.竞赛时间：2024 年 6 月 1 日 8:00-2024 年 6 月 6 日 14:00。

2.竞赛地点：综合实验实训楼 310B、310E 创新实验室。

（四）综合测评安排

1.作品保存：比赛时间结束后，作品自行保管，等待综合测评。

2. 报 告 提 交 ： 报 告 于 比 赛 结 束 前 发 送 至 电 子 邮 箱

252370747@qq.com

3.综合测评时间：2024 年 6 月 6 日 14:30--20:00

五、奖项设置

本次竞赛由竞赛组委会制定统一的竞赛规程，并对竞赛结果进

行现场评判，确保竞赛工作公平、公正、公开。

本次竞赛将评选出一、二、三等奖，其中一等奖占比 5%，二等

奖占比 10%，三等奖占比 15%，并颁发获奖证书，另选择优秀队伍代

表学校参加湖南省大学生电子设计竞赛。

附件 1：湖南交通工程学院 2024 年大学生电子设计竞赛报名表
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附件 2：湖南交通工程学院电子设计竞赛赛题

附件 3：作品文档格式说明

教务处 电气与信息工程学院

2024 年 5 月 15 日
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附件 1

湖南交通工程学院 2024年大学生电子设计竞赛报名表

竞赛题目：

团

队

负

责

人

姓 名 学 号

专业班级 性 别

QQ号 联系方式

团

队

其

他

成

员

姓名 性别 专业班级 学 号 联系方式

指

导

老

师

姓 名 性 别 职 称 专 业 联系方式

参赛承诺：本团队成员承诺：在比赛期间，遵守各项比赛规则，确保

参赛作品均由本团队成员独立完成，不抄袭其他作品。

所有成员签字：

年 月 日
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附件 2

湖南交通工程学院电子设计竞赛赛题
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附件 3

作品文档格式说明

此页不装订！！！

报告要求：

《设计报告》写作装订

参赛学生在撰写《设计报告》时应注意，报告封面及每页纸上均不得出现参赛队的学

校、代码、姓名等文字，否则取消评审资格。

报告正文长度严格限制为 A4 纸 8 页以内，首页另附 300 字以内的设计报告中文摘

要，正文采用小四号宋体字，行距固定值 22 磅，标题字号自定，纵向打印。《设计报告》

每页上方必须留出 3cm 以上空白，空白区域内不得有任何文字，每页右下端注明页码。

《设计报告》密封

竞赛结束之际，各参赛队应将设计报告密封纸（空白 A4 纸）在距设计报告上端约 2cm

处装订，然后将参赛队的代码（代码由赛区组委会统一编制，开赛前通知各队）写在设计

报告密封纸（空白 A4 纸）距离上纸边约 1cm 居中处，掀起密封纸折向设计报告背面，

用胶水粘在背面。



XXXX（赛区编号）

[▪ ▪] …… 装订线…… [▪ ▪] …… 装订线…… [▪ ▪]
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简易倒立摆控制装置（C 题）

摘 要

为实现简易旋转倒立摆及其控制装置的设计要求，.........实际测试表明，所采用的设

计方案先进有效，完全达到了设计要求。

关键词：倒立摆；H桥驱动；角度传感器......
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1 系统方案设计与论证（仅供参考，目录、章节标题、内容等需

根据题目要求修改）

1.1 系统总体方案设计

通过对赛题的分析研究.........................：

1）电机启动时加速要大，.....................。

2）摆杆角度检测的传感器响应要快，.....................。

3）.....................。

经过上述分析，将系统分为 6 个基本模块，包括主控模块、电源模块、电机驱动模

块、.....................。系统的总体设计框图如图 1所示。

图 1 系统整体方案框图

1.2 主要模块方案选择和论证

1）电机选型

方案一：采用步进电机........制不当容易产生共振。

方案二：采用直流伺服.............电机。

倒立摆系统需要驱动电机调速方便、正反转响应时间短、力矩大等方面的特性，直流伺

服电机可以很好的满足。综合以上两种方案，选择方案二。

2）摆杆角度测量模块的论证与选择

方案一：采用磁敏旋转角度传感器，.............。

方案二：采用光电编码器测量.............。

方案三：采用导电塑料角位移传感器，..............

综合以上三种方案，选择方案三。

3）电机驱动模块的论证与选择

方案一：采用专用全桥驱动芯片 LM298，........。

方案二：采用基于............。

由于.................。

4）旋转臂位置测量模块的论证与选择

方案一：采用角位移传感器...................。
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方案二：采用三轴磁...................。

考虑到旋转臂对角度信息精度要求不高，综合以上两种方案，选择方案二。

2 理论分析与计算

1）倒立摆装置设计及计算

旋转倒立摆控制装置主要由一旋转臂 1L 。和一摆杆 2L 组成。.....................

2mg 2L =1/ 2 m 2V 及 v= 1L  （式 1）

.....................设计的倒立摆装置结构示意图如图 2所示。

图 2 倒立摆装置结构示意图

2）XXXXX

3）XXXXX

................................。

3 硬件电路设计

1）电机驱动电路

直流伺服电机驱动采用 H 桥驱动芯片 HIP408 驱动外置 MOS 管 H 桥实现，具体原理图如

图 3 所示。

图 3 H桥驱动电路

.....................。

2）电源电路

.....................。

3）传感器检测电路

.....................

4）单片机控制电路设计

.....................。
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4 软件设计

4.1 系统软件设计

软件程序采用.....................。主程序流程图如附录 2。

4.2 主要模块软件设计思路

1）摆杆自由摆动设计思路

自由摆动是通................

2）摆杆圆周运动设计思路

摆杆圆周运动的控制过程......................

3）摆杆保持倒立设计思路

摆杆保持倒立的..............................

4）摆杆自行倒立设计思路

摆杆自行倒立控制思路....................

5 测试方案与测试结果

5.1 测试.........

测试时............

5.2 测试结果

1）基本要求 1测试结果

基本要求 1测试结果如表 1所示。

表 1 基本要求 1测试结果

摆角达到-60°～60° 第一次（s） 第二次（s） 第三次（s）

完成动作所需时间

2）基本要求......

.....................
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5.3 ......结果分析

通过多次测试，设计满足题目的要求，.....................。

6 结论

.....................，最终倒立摆完全达到了题目要求的全部各项性能指标，性能稳

定、动作流畅.....................。

参考文献

[1] 徐静，王川一.旋转倒立摆 XXXXXX[D].山东大学硕士学位论文.2009年.

[2] 张毅刚，彭喜元，董继成.单片机 XXXXXXX[M].高等教育出版社，2003.

[3] 张阳，吴晔，滕勤等. XXXXXXXXX及嵌入式系统开发[M].电子工业出版社，2003.
......................................
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第五页内容(正文 8页内完成，不能超过 8页，请注意看正文的页码)
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第六页内容(正文 8页内完成，不能超过 8页，请注意看正文的页码)
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第七页内容(正文 8页内完成，不能超过 8页，请注意看正文的页码)
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第八页内容(正文 8页内完成，不能超过 8页，请注意看正文的页码)



附录

附录 1 XXXX原理图

图 4 系统供电电路原理图

图 5 主控系统电路图
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附录 2 XXXXXX图

图 6 XXXX图
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