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高铁机器人改进版本(V2.0)总结

本地（小车）如右图：
• 总控系统

• GPS模块

• 雷达模块

• 缓存系统

• 文件系统

• 查询发送模块

服务器：
• 数据接收模块

• 存储数据模块

• 数据服务接口模块（查询）



总体设计框架
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高铁机器人V2.0实现效果
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测试效果



测试效果

设置内存为2M时，存储到达上限，不能继
续插入数据
1. 配置key置换策略，替换部分key
2. 控制入队和出队频率，避免达到设置
的maxmemory



测试效果——地理空间

• 时间、位置的获取

• 127.0.0.1:6379> GEOADD cities 116.404269 39.91582 "beijing" 
121.478799 31.235456 "shanghai"

• (integer) 2
• 127.0.0.1:6379> ZRANGE cities 0 -1 WITHSCORES
• 1) "shanghai"
• 2) "4054803475356102"
• 3) "beijing"
• 4) "4069885555377153"



测试效果--地理空间

• 时间、位置的获取

• 127.0.0.1:6379> GEODIST cities beijing shanghai km
• "1068.5677"
• 127.0.0.1:6379> GEOPOS cities beijing shanghai
•  1) "116.40426903963088989"
•  2) "39.91581928642635546"
• 1) "121.47879928350448608"
• 2) "31.23545629441388627"



总结

• 高铁机器人沿着特定轨道行走，重点是数据测量准确：
• 所有传感器数据缓存到本地数据库，采用生产者消费者模型

• 测量结果实时反映在机器人屏幕上

• 服务器永久地存储数据，并提供服务

• 银行服务机器人自主运动，重点是让机器人知道以下两点：
• 我在哪？——定位

• 周围环境是什么样的？——建图

• 我要去哪？——自主导航


