安卓机器人教练场地模型转换说明
综述
     基于安卓的机器人智能教练中，场地模型测绘方案与Windows考试、训练版本保持不变，所使用的模型文件格式发生了变化，模型文件说明如下：
车辆模型: Car.txt
    场地模型: 
	序号
	模型名称
	说明

	1
	basepoint.json
	基准点模型

	2
	collect.json
	项目模型

	3
	lane.json
	围栏模型

	4
	subitem.json
	形状线模型

	5
	mesh.json
	网格模型

	6
	meshconfig.json
	网格模型配置

	
	
	



科目二请使用1.5.15.5版本以上的RTKEditorKM2软件进行机器人智能教练模型导出。
软件请在OA系统【知识】-【文档目录】-【智能驾考】-【智能驾考软件】-【测绘软件】文件夹下载。
[image: 7320563021575938281603]
[bookmark: _Toc77705231][bookmark: _Toc26886172]1.车辆模型导出
如下图所示,使用RTKEditorKM2软件进行导出。
[image: 107862931575937220757]
[bookmark: _Toc77705232][bookmark: _Toc26886173]2.科目二项目模型导出
2.1 科目二传统项目
如下图所示,使用RTKEditorKM2软件中项目模型功能进行导出:
[image: 1436766571575937220758][image: 6725452241575937220758]
2.2 科目二模拟项目(按照各地需求)
1)打开模拟项目采集与编辑功能 
[image: 2423428621575937220774]

2)由于是新的项目，所以必须新增项目，然后导出。
使用编辑功能,先在左侧选择项目类型（如停车取卡（小）），然后在右侧按照提示设置项目定义的线，最后在左侧新增所需导出的模拟项目。
[image: 8951634921575937220774][image: 9452239531575937220774][image: 5594885471575937220790][image: 844183281575937220790]
按照以上步骤将所需要导出的模拟项目全部新增一次即可。新增后结果如图

注:窄路掉头项目结束线设置为项目截止线即可。
[image: 8214418341575937220790]

3) 在导出功能中，按照模型备案导出方式,首先将需要导出的所有项目模型选中相应点后生成一次,再按照传统项目导出方式使用项目模型导出功能导出。
注：“项目模型导出”功能默认导出传统项目，只有进行“生成”操作后，才会相应增加导出所生成的模拟项目。
[image: 2154630281575937220805] [image: 3688684681575937220805]

[bookmark: _Toc77705233][bookmark: _Toc26886174]3.项目定位不准解决方案
3.1.传统项目
在安卓模考设备使用的基准站（多伦学车基准站）环境下，按照如下步骤所示，进行基准点重采。
[image: 8227664161575937220821]

[image: 5230546421575937220821]图示工程原基准点为29号侧方停车3号点


[image: 2836560581575937220821][image: 5182138651575937220837]

[image: 3377509701575937220837]          将测绘天线放在原基准点处，使用“数据采集”功能进行基准点重采。


[image: 4387156101575937220837]
提示采集成功后，使用“定位测试”功能，查看项目是否准确。

3.2.模拟项目
请选择窄路掉头或高速取卡项目中任一点进行重设基准点操作（也可不进行重设，视基准点位置测绘难易程度而定）,再在安卓模考系统使用的基站环境（多伦学车基准站）下进行基准点的重新测绘即可自动校准,最后按照步骤生成后进行导出。
[image: 1587278181575937220852]
[image: 55496891575937220852]将测绘天线放在重新设置的基准点处，使用“数据采集”功能进行基准点重采。
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