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前言

人类的一切技术活动都围绕着一个目的而展开：将人类从现有的各种事务中解脱出来，去开辟新的领
域。
当人类将足迹逐步迈向地球之外时，人类一个久远的梦想也在逐步变为现实：用人类制造的一个新的
“人类”——机器人来代替人类所有的活动。
尽管这个梦想同时令许多人感到担心，但人类依然在将这个梦想一步步推向现实。
2007年，世界最大的电脑企业之一的总裁比尔·盖茨花了半年的时间撰写了一篇不足4000字的文章，
展望机器人技术的未来。
文中预言：到2030年，每一个家庭将会拥有一台机器人，就如同今天每个家庭都拥有一台计算机一样
。
依据目前的技术现状和科技发展的速度，我们完全有理由相信这个到目前为止还令人神往的预言。
事实上，尽管要制造出科幻电影里那些高智能的机器人还有很远的路要走，但到目前为止，人类已经
生产出很多出色的机器人，我们现在就可以买到。
甚至有人推出了“2007年最值得拥有的10款超级家用机器人”的清单，其领域包括人类娱乐、教育、
体育、卫生等日常生活的各个方面。
可以想见在20年以后，诸如此类的机器人可能在超市就可以购买。
尽管机器人技术已经逐步开始渗透到人类生活的各个层面，但是机器人技术的研究及其应用还处于蓬
勃发展的预备期。
比尔·盖茨指出：“我们站在时代的节点：一个崭新的产业即将崛起。
若干开创性的新技术为这个产业的崛起奠定了基础；几家口碑颇佳的企业提供了极为专业的商品；一
大批新公司迅速壮大，致力于制造新式玩具、为发烧友提供配件，还出售其他各种有趣的产品。
然而，它也是一个高度分散、各自为政的行业，几乎没有统一的标准或平台。
这个行业的开发项目复杂、进展缓慢，可投入实际应用的成果寥若晨星。
”现今，机器人行业面临的挑战与30年前电脑行业遇到的问题如出一辙：机器人制造公司没有统一的
操作系统软件，流行的应用程序很难在五花八门的装置上运行。
机器人硬件的标准化工作也未开始，在一台机器人上使用的编程代码，几乎不可能在另一台机器上发
挥作用。
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内容概要

　　《自主移动机器人设计与制作》系统而细致地介绍了自主移动机器人的基本理念、功能结构、硬
件结构，重点描述了各分系统功能及其实现的具体方法，是一本机器人设计与制作的入门类书籍。
《自主移动机器人设计与制作》在内容上注重工程实践与基本技术，目的是希望读者学习《自主移动
机器人设计与制作》后，对于机器人技术有初步和较全面的了解，并可以借助《自主移动机器人设计
与制作》，完成一台自主移动机器人的设计与制作。
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编辑推荐

《自主移动机器人设计与制作》适合作为大学本科学生机器人课程的教材，也可作为大学本科生与研
究生机器人技术研究的参考书，同时也适合实践条件较好且有一定基础的高中生使用。
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