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前言

智能足球机器人系统诞生于20世纪末，是高科技与体育运动结合的产物，其目标是到2050年前后，在
“可比”的条件下，一支智能足球机器人比赛队伍要能战胜当时的人类世界足球冠军队。
这是从事智能足球机器人事业的科技工作者所面临的十分艰巨的挑战。
智能足球机器人涉及计算机、自动控制、传感与感知融合、无线通信、精密机械和仿生材料等众多学
科的前沿研究与技术融合，包括动态不确定环境中的多主体合作、实时推理一规划一决策、机器学习
和策略获取等当前人工智能的热点问题。
智能足球机器人系统的研究和开发是培养信息一自动化科技人才的重要手段，也是展示高科技发展的
生动窗口和促进科技成果实用化的一个途径。
自1997年以来，RoboCup机器人世界杯每年举办一届，举办地优先考虑足球世界杯、奥运会、欧洲杯
或人工智能国际年会的举办国。
至今已举办了十二届，产生了很大的国际影响力。
2000年，中国科技大学蓝鹰队参加了在澳大利亚墨尔本举行的机器人世界杯，是我国高校最早参加世
界大赛的队伍。
2001年，清华大学风神队首次参加在美国西雅图举行的机器人世界杯，并获得仿真组冠军，极大地鼓
舞了我国广大高校的参与热情，包括浙江大学、国防科技大学、上海大学等均在2001年组队参加了在
云南昆明举办的中国机器人大赛。
之后，我国每年举行一届机器人大赛，2006年及以后并同时举办中国公开赛，接纳国外队伍的参赛。
2008年7月，中国苏州成功举办了第12届RoboCup机器人世界杯，更加扩大了这项活动在我国的影响力
。
2008年12月，在广东中山成功举行了中国机器人大赛暨RoboCup中国公开赛，中国中央电视台进行了
为期3天的直播，进一步扩大了它的影响。
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内容概要

本书是国内第一本全面介绍智能足球机器人相关技术及制作的教材，全面总结了作者多年来对智能足
球机器人的研究、制作和指导参赛的经验，反映了本领域目前的最新研究成果。
全书由三部分共15章组成，分别讲解了智能小型足球机器系统、智能自主足球机器人系统的各个子系
统及其关键技术，并详细介绍了智能足球机器人系统构建的DIY制作技术。
本书配套光盘中提供了丰富的相关文献、资料和软件。
本书适合作为高校参加智能足球机器人竞赛的培训用书和相应课程的教材及参考书，对于关注和喜爱
智能足球机器人技术和相关国际竞赛的爱好者，本书也是一本非常好的重要资料。
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章节摘录

插图：第一部分智能小型足球机器人系统第2章智能小型足球机器人的本体结构2.3板载软件2.6.1基本
思想为了使微机控制系统的各种硬件设备能够正常运行，有效地实现足球机器人各个环节的实时控制
和管理，除了要设计合理的硬件电路，还必须要有高质量的软件支持。
这好比一台好的计算机需要好的操作系统来支持一样。
因此，用汇编语言编写的实时通信及控制系统的应用程序，在整个足球机器人系统设计占有非常重要
的地位。
足球智能小型足球机器人的各项功能的实现最终是靠应用程序驱动硬件电路来完成的。
应用程序设计得好坏，将直接决定整个系统的运行质量和效率。
因此，在应用软件设计之前，首先应了解应用软件设计的基本要求。
主要要求有以下三点。
（1）实时性：电机控制都是快速地实时控制，所以它的软件必须是实时性控制软件。
所谓“实时性”是指微机必须在一定的时间限制内完成一系列的软件处理过程，例如对电机的被控参
数（如转速、电流、电压等）的反馈信号进行采样、计算和逻辑判断，按规定的控制算法进行数值计
算，输出控制信号，以及对突然出现的故障报警和处理，等等。
（2）可靠性：软件的可靠性是指软件在运行过程中避免发生故障的能力，以及一旦发生故障后的解
脱和排除故障的能力。
因此，为了提高软件的可靠性，软件设计时应当对各种可能引起软件运行故障的意外情况加以考虑，
并事先设定这些意外情况出现时的应对措施。
（3）易修改性：一个好的完整的软件，都不是一次设计和调试完成的。
常常是边设计边调试，经过逐次修改和不断完善，最终才满足所要求的功能和特性。
因此软件在一开始总体设计时，必须要有良好的结构设计，以有利于提高软件在反复调试、修改和补
充过程中的效率，且保证最终完成的软件仍具有简洁明了的结构。
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