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内容概要

　　李明编著的《机器人》围绕当今机器人技术的发展前沿和应用，从技术发展、研发思路、关键技
术、应用方法等角度分以下六章予以介绍：概论；机器人的机构；机器人的智能技术；机器人系统；
机器人应用技术；机器人技术展望。
并且在介绍相关技术的同时，以案例形式介绍了整个机器人系统的设计、分析、集成和应用方法，力
求做到系统性、专业性和可读性相结合。

　　《机器人》适用于从事现代制造技术、控制技术等领域，对机器人技术感兴趣的工程技术人员，
同时也可作为相关专业本、专科学生的参考书。
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　　三、机器人精度的测试和分析计算方法
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章节摘录

版权页：   插图：   传感器用来收集机器人内部和外部环境的信息，获取实现运动控制、环境建模等功
能信息，反馈机器人状态和感知环境信息等，实现机器人与内外部环境的交互。
机器人传感器系统可分为内部传感器和外部传感器两种。
常用的内部传感器有位置传感器、速度传感器、加速度传感器等。
机器人常配有多种外部传感器，如视觉系统、触觉传感器、语言合成器等，以便机器人能与外界进行
通信。
 驱动器系统在机器人中的作用相当于人体的肌肉，驱动机械结构的运动。
机器人在运动过程中通过驱动器来驱动自身的运动，到达不同的地点执行任务。
目前常用的驱动器有电动机、伺服电动机、步进电机、直接驱动电动机、液压驱动器、气动驱动器、
形状记忆金属驱动器、磁致伸缩驱动器，其中伺服电动机是最常见的移动机器人驱动器，而直接驱动
电动机、形状记忆金属驱动器以及其他类似的驱动器目前还主要处于研究和发展阶段。
 处理器是机器人的大脑，用来计算机器人关节的运动，确定每个关节应移动多少和多远才能达到预定
的速度和位置，并且监视控制器与传感器的协调动作。
处理器通常就是一台专用计算机。
它也需要拥有操作系统、程序和像监视器那样的外部设备等，同时它在许多方面也具有与PC处理器同
样的功能和局限性。
 用于机器人的软件大致有三部分：第一部分是操作系统，用于操作计算机；第二部分是机器人软件，
根据机器人的运动方程计算每一个关节的必要动作，然后将这些信息传送到控制器，这种软件有多种
级别，从机器人语言到现代机器人使用的高级语言不等；第三部分是例行程序集合和应用程序，它们
是为了使用机器人外部设备而开发的（如视觉通用程序），或者是为了执行特定任务而开发的。
 第二节 机器人的系统结构 机器人的系统结构就是指为完成指定目标的一个或几个机器人在信息处理
和控制逻辑方向的结构方式，是从“软”的方面对机器人系统结构进行研究。
由于机器人是一个高度复杂的并具有很强综合性的系统，涉及规划与导航、目标识别与定位、机器人
视觉、多传感器信息处理与融合以及系统集成等关键技术，在机器人系统的研究过程中，为了使系统
能够可靠及时地工作，系统的计算必须具有一定的并行性。
由此面临如下问题：一是将计算处理有效地分在一组处理器上；二是需要什么样的系统结构和软件支
持。
因此，研究人员在解决机器人具体关键技术的同时，必须致力于系统结构的研究。
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编辑推荐

《先进制造技术与应用前沿:机器人》适用于从事现代制造技术、控制技术等领域，对机器人技术感兴
趣的工程技术人员，同时也可作为相关专业本、专科学生的参考书。
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