
福建省“大学生创新创业训练计划”

项目申报书

	学校名称：
	华侨大学厦门工学院

	项目名称：
	GPS定位三角飞行器

	项目类型：
	■  创新训练项目

	
	□  创业训练项目

	
	□  创业实践项目

	负 责 人：
	陈骏杰

	指导教师：
	唐晓明 李春辉


福建省教育厅

二〇一二年六月
填 写 须 知
一、项目分类说明：

1.创新训练项目是本科生个人或团队，在校内导师指导下，自主完成创新性实验方法的设计、设备和材料的准备、实验的实施、数据处理与分析、总结报告撰写等工作。

2.创业训练项目是本科生团队，在校内导师指导下，团队中每个学生在项目实施过程中承担一个或多个具体的角色，通过编制商业计划书、开展可行性研究、模拟企业运行、进行一定程度的验证试验，撰写创业报告等工作。

3.创业实践项目是学生团队，在学校导师和企业导师共同指导下，采用前期创新训练项目（或创新性实验）的成果，提出一项具有市场前景的创新性产品或者服务，以此为基础开展创业实践活动。申报该类项目需额外提交企业导师合作指导协议书作为附件。

二、申报书请按顺序逐项填写，填写内容必须实事求是，表达明确严谨。空缺项要填“无”。

三、申请参加大学生创新创业训练计划项目团队的人数含负责人在内不得超过5人。

四、表格中的字体小四号仿宋体，1.5倍行距；需签字部分由相关人员以黑色钢笔或水笔签名。均用A4纸双面打印，于左侧装订成册。

五、推荐上报的计划项目由学校分管领导在申报书上签署意见、签字并加盖公章后，一式五份（均为原件），报送省教育厅高等教育处。

	项目名称
	GPS定位三角飞行器

	项目起止时间
	   2012  年 6 月 至2013    年  6 月

	负责人
	姓名
	年级
	学院
	学号
	联系电话
	E-mail

	
	陈骏杰
	10
	厦门工学院
	1002101004
	18750944772
	835258977@qq.com

	项目组成员
	蔡以彪
	11
	厦门工学院
	1102103002
	18059866276
	413526693@qq.com

	
	郑益恺
	09
	厦门工学院
	0901110036
	15659265399
	258199223@qq.com

	
	林志汀
	09
	厦门工学院
	0901111019
	15960239493
	boy_gone@163.com

	
	
	
	
	
	
	

	指导教师
	姓名
	唐晓明
	职务/职称
	高级工程师

	
	所在单位
	华侨大学厦门工学院CDIO创新实践中心

	
	联系电话
	15659982821
	E-mail
	taxm2008@126.com

	指导教师
	姓名
	李春辉
	职务/职称
	讲师

	
	所在单位
	机械系

	
	联系电话
	13255064670
	E-mail
	767239115@qq.com

	一、项目简介（50字左右）

自主创新的三角飞行器结构，以ARM嵌入式技术为核心的控制系统实现遥控，GPS位置监测显示，该三角飞行器可以实现航拍等空中工作。



	二、申请理由（包括自身/团队具备的知识、条件、特长、兴趣、前期准备等）

  天道酬勤是我们团队的共识，坚持不懈是我们团队的作风，我们有一个共同的理想，我们能全心投入，因此我们充满无尽的力量与无限的可能！我们深知不积硅步，无以至千里，不积小流，无以成江海，我们需要更多的经验和知识。我们拥有电子人才，软件人才，我们相信自己的创意和技术。我们坚信电子加软件可以实现无限可能，只有想不到，没有做不到。我们有着一种锲而不舍，金石可镂的坚持，有着山无棱，天地合般的决心。我们希望有一定的资金支持我们更深入的学习单片机、ARM嵌入式系统以及计算机系统编程，制造出新型的飞行器及其控制系统！



	三、项目方案（计划、技术路线、人员分工等）
项目计划：

一、研究内容：

1.通过学习空气动力学等相关知识，模型实验解决飞行器飞行及姿态控制等问题。
2.学习ARM嵌入式技术应用。
3.研究单片机/ARM嵌入式技术控制飞行器飞行及姿态控制，制作出特殊用途的飞行器的初步原型机。

4.运用GPS定位技术，实现PC终端显示。
二、实验研究地点：CDIO工作室，学院电子实验室  

三、项目活动流程：

1.通过学习空气动力学等相关知识，模型实验解决飞行器飞行及姿态控制等问题。

    2.集中参加培训，接受指导老师指导，共同研习嵌入式技术。掌握单片机技术知识及应用，为自动化处理及系统编程打下基础，然后转入高级ARM嵌入式开发与应用。一边学习一边运用所拥有的材料工具进行模仿实验，理论学习与动手实践相结合，掌握相关技术知识。

     3.团队进行详细分工，完成飞行器及电路的设计，初步制作出样机，并对样机进行不断测试改进。
     4.为该飞行器申请各项专利技术，撰写相应论文。

技术路线：

    该飞行器项目首先通过学习空气动力学等相关知识及模型实验解决飞行器飞行及姿态控制问题。运用培训所掌握的嵌入式技术为控制技术，电路设计以ARM开发板为主，实现飞控、遥控、GPS定位、通讯等功能， 实现地面PC终端机显示定位。
人员分工：

         陈骏杰：统筹规划团队各项工作进度等事宜；活动策划；性能分析；搜寻资料；组织研讨会议；实验工具、器材管理。

     郑益恺：软件编程、程序设计；电子电路设计、制作；实验数据统计。
蔡以彪：飞行器模型整体设计制作，电机驱动电路制作，部分软件程序设计。
林志汀：撰写研究报告；联络相应技术指导老师；电子电路设计、制作。

	4、 项目特色与创新点  

飞行器结构是由一个独特的三角结构及顶部两个转向相反螺旋桨提供升力，周围三个微型风扇来推进和转向，可作为特种飞行器执行航拍等空中任务。通过GPS来获取飞行器位置，并可以通过遥控的方式飞行。
在分析传统飞行器的缺点后，构思此飞行器，其在救援及商业宣传方面的前景极为广阔。

	五、项目进度安排

   1.2012年7-10月，搜集资料，购买培训所需的各种简单仪器设备、工具和材料，制作模型进行空气动力学实验。

   2.2012年11月至12月，确定飞控方案，学习ARM嵌入式技术。
   5.2013年1月至5月，飞行器机体设计制作试验，控制电路设计制作，编辑程序，调试，优化。       

   6.2013年5月至6月，编写研究报告，写论文，申请相应专利。

	六、项目经费使用计划（要求说明项目经费）
  （1）飞行器材料：飞行器机结构，驱动电机，螺旋桨，舵机    5500元；
  （2）单片机及嵌入式技术开发： 

   ARM开发板套件两套，                          800X2=1600元；

       模块、电子元件、电源、各种电子传感器。              3000元；    

  （3）其他：

   代加工项目、专利申请、工具及各项不确定支出。        2000元；
                                              预计总金额：12100元

	七、项目完成预期成果（论文级别、专利、设计、产品、服务；创新实践项目需说明公司规模、营业额等）

1.完成飞行器完整模型。
2.一份该飞行器的研究报告

3.对创新性成果争取申请国家专利
4.在相关杂志与网络论坛发表研究成果

	指导教师意见：

该自主创新的三角飞行器结构新颖独创，再以ARM嵌入式技术为核心的控制系统实现遥控及GPS飞行器位置监测显示，该三角飞行器可以实现航拍等空中工作。该项目具有较强的创新思路，是一个涉及多学科的综合创新项目。这样的项目能激发出学生自身的最大潜能。该项目的实施旨在培养出高素质创新型人才。
鉴于该项目的综合情况，同意上报，并建议各级领导给予支持。
                                                签    名： 

年     月     日

	学院（系部）意见：

                                                签名盖章： 

年     月     日

	学校意见：

                                                签名盖章： 

年     月     日




