
第18周 实操工单：自主导航体验
ROS平台智能车的控制与应用 · 建图与导航体验
学生信息
	姓名
	班级
	组号
	日期
	AiNova编号
	JetAuto编号

	
	
	
	
	
	


零、实训环境与安全检查
	序号
	检查项
	是否正常

	1
	已加载保存的地图
	

	2
	雷达工作正常
	

	3
	禁止人员进入行驶路线
	

	4
	小车电量充足
	


一、导航参数记录
	测试序号
	初始位姿坐标
	目标点坐标
	规划路径长度(m)
	导航耗时(s)
	是否到达目标

	1
	
	
	
	
	

	2
	
	
	
	
	

	3
	
	
	
	
	


二、导航操作记录
	操作项
	设置值/操作
	是否完成

	启动导航节点
	roslaunch jetauto_navigation navigation.launch
	

	手机连接热点
	HW (密码hiwonder)
	

	Master URI
	http://192.168.149.1:11311/
	

	Set Pose
	长按地图设置初始位姿
	

	Set Goal
	长按地图设置导航目标
	


三、导航体验评价
	评价项
	评分(1-5)
	备注

	路径规划合理性
	
	

	避障效果
	
	

	导航精度
	
	

	响应速度
	
	


四、AMCL定位观察
	观察项
	观察结果

	粒子分布
	

	位姿收敛速度
	

	定位精度
	


末、问题与解决记录
	问题描述
	原因分析
	解决方法

	
	
	

	
	
	


评价反馈（1=不合格 5=优秀）
	评价项目
	评价标准
	自评
	互评
	师评

	安全规范
	禁止人员进入行驶路线
	
	
	

	导航原理
	理解五大组成部分
	
	
	

	AMCL理解
	说明粒子滤波定位
	
	
	

	APP操作
	成功设置位姿和目标点
	
	
	

	工单完成
	数据记录完整准确
	
	
	







