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内容概要

《21世纪高等院校电气工程与自动化规划教材:移动机器人原理与设计》给出了几个设计实例，供读者
参考；对移动机器人定位导航技术也作了介绍；最后给出了实验指导，以方便实践教学。
《21世纪高等院校电气工程与自动化规划教材:移动机器人原理与设计》由9章组成，分别介绍机器人
的概述，移动机器人的运动机构，移动机器人的运动学原理，“创意之星”机器人的开发环境，移动
机器人的驱动技术，几种常用的传感器、不确定性表示及特征提取，移动机器人导航技术，关于多机
器人系统的理论，最后介绍几个设计实例。
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章节摘录

版权页：   插图：   运动目标跟踪的一般处理过程是：先针对包含目标的运动图像序列进行分析处理，
确定运动目标在每帧图像中的具体位置，然后实现运动目标运动轨迹的三维重建。
常见的运动目标跟踪方法有基于区域匹配的跟踪、轮廓匹配跟踪和特征匹配跟踪。
 7.1.5卫星定位 卫星定位是一种绝对定位方法，目前最常用的是GPS（Global Positioning System），即全
球定位系统。
GPS全球卫星定位系统由3部分组成：空间部分、地面控制部分、用户设备部分。
 GPS系统的空间部分由覆盖全球的24颗人造卫星组成，分布在6个轨道面，轨道倾角为55°，每个轨道
面有4颗卫星，可以保证在任意时刻，地球上任意一点都可以同时观测到4颗卫星，使卫星可以采集到
该观测点的经纬度和高度，从而实现导航、定位、授时等功能。
 地面控制部分由一个主控站，5个全球监测站和3个地面控制站组成。
监测站将取得的卫星观测数据传送到主控站。
主控站从各监测站收集跟踪数据，计算出卫星的轨道和时钟参数，然后将结果送到地面控制站。
地面控制站在每颗卫星运行至上空时，把这些导航数据及主控站指令发送给卫星。
 用户设备部分即GPS信号接收机，分为天线单元和接收单元两部分，主要功能是捕获到按一定卫星截
止角所选择的待测卫星，并跟踪这些卫星的运行。
当接收机捕获到跟踪的卫星信号后，就可测量出接收天线至卫星的伪距离和距离的变化率，解调出卫
星轨道参数等数据。
根据这些数据，接收机中的微处理计算机就可按定位解算方法进行定位计算，计算出用户所在地理位
置的经纬度、高度、速度、时间等信息。
 GPS定位导航的基本原理是测量出已知位置的卫星到用户接收机之间的距离，然后综合多颗卫星的数
据，计算出接收机的具体位置。
卫星的位置可以根据星载时钟所记录的时间在卫星星历中查出。
用户到卫星的距离通过卫星信号传播到用户所经历的时间乘以光速得到。
由于大气层电离层的干扰，这一距离并不是用户与卫星之间的真实距离，而是伪距。
GPS不断发出导航信息，当用户接受到导航信息时，提取出卫星时间并将其与自己的时钟做对比便可
得知卫星与用户的距离，再利用信息中的卫星星历数据推算出卫星发射电文时所处的位置，便可得知
用户在WGS—84大地坐标系中的位置、速度等信息。
 移动机器人通过安装卫星信号接收装置，可以实现自身定位。
 7.2移动机器人导航技术 移动机器人在运动过程中，通过自身传感器系统来检测、确定自身位置，即
定位。
通过连续的定位信息，可以得出机器人的运动轨迹，称为航迹推测。
航迹推测，是在给定初始位姿后，在运动过程中，移动机器人利用里程计、陀螺仪等传感器对环境状
态进行测量，计算相对于初始位姿的变化量，进而确定当前的位姿。
在短距离、短时问内，这种方法效果良好。
航迹推测要用到机器人的运动学模型，大多数模型是基于二维平面的假设，与实际运行环境有一定的
差距。
近年来对复杂非结构三维环境下的运动研究多了起来。
 对轮式机器人而言，最直接的航迹推测方法是通过测量轮子的角速度来计算机器人参考中心的运动速
度和方向，从而推测其运动轨迹。
推测中，要建立机器人运动机构的运动学模型。
此模型在前面已经给出。
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编辑推荐

《21世纪高等院校电气工程与自动化规划教材:移动机器人原理与设计》简洁易懂、实践性较强，可作
为高等院校智能科学与技术、自动化、机电一体化、机械设计制造及自动化等相关专业的教材。
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