第6周 WonderAi 安装与机器人连接 实训工单
ROS平台智能车的控制与应用  JetAcker Jetson Nano ROS1
	姓名
	班级
	组号
	设备编号
	日期
	岗位

	
	23网联车高级班
	
	
	2026年9月30日
	操作员 / 安全员 / 记录员


一 本周任务
通过 WonderAi 连接 JetAcker 的 AP 热点，完成设备发现、网络配置和 IP 地址读取。
二 安全确认
	序号
	检查项目
	完成
	异常说明

	1
	车辆保持在支架或空旷地面，连接阶段不触发运动
	[ ]
	

	2
	只连接教师指定 Wi-Fi
	[ ]
	

	3
	不在截图中公开个人网络密码
	[ ]
	


三 操作过程记录
	步
	操作项目
	检查点
	完成
	实测或异常

	1
	准备手机
	权限均允许
	[ ]
	

	2
	启动机器人
	启动完成
	[ ]
	

	3
	连接 HW 热点
	手机显示已连接
	[ ]
	

	4
	选择 JetAcker
	型号选择正确
	[ ]
	

	5
	等待发现设备
	设备图标出现
	[ ]
	

	6
	读取设备信息
	信息与组号绑定
	[ ]
	

	7
	可选配置 STA
	新 IP 已记录
	[ ]
	




四 数据与现象记录
	序号
	记录项目
	实测数据或现象
	结论

	1
	热点名称
	
	

	2
	设备 ID
	
	

	3
	AP 模式 IP
	
	

	4
	STA 模式 IP
	
	

	5
	连接失败现象与处理
	
	


五 概念检查
	序号
	问题
	回答

	1
	用自己的话解释“AP 与 STA”，并写出它与本周实操的关系。
	

	2
	用自己的话解释“IP 地址”，并写出它与本周实操的关系。
	


六 故障与改进
	故障现象
	可能原因
	排查步骤
	处理结果

	
	
	
	

	
	
	
	


七 评价反馈
	评价项目
	评价标准
	自评
	互评
	师评

	权限设置
	Wi-Fi 定位等权限正确
	
	
	

	设备连接
	可稳定发现 JetAcker
	
	
	

	网络理解
	能区分 AP 与 STA
	
	
	

	信息记录
	IP 与设备 ID 准确
	
	
	

	安全规范
	未误触运动功能
	
	
	


评分说明 5 优秀  4 良好  3 合格  2 需改进  1 不合格
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