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内容概要

　　本书围绕机器人将从为工业生产服务扩展到人们的日常生活领域所面临的技术课题，介绍轮式移
动机器人自主控制的关键技术、理论方法和应用，提出机器人各功能模块的技术和实现方法，并介绍
移动机器入学的各个方面，包括硬件设计、轮子设计、运动学分析、传感器、感知、定位、导航，以
及机器人图形化编程控制系统。
本书总结作者几年来在机器人方面的科研和教学工作，较系统地把轮式自主移动机器人所涉及的关键
技术集合成一个整体，既适合各高等院校自动化、机器人学等专业的本科生，也适合从事移动机器人
和服务机器人的研究、开发和应用的科技人员参考。
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章节摘录

版权页：   插图：   4.1 轮式移动机器人内传感器 4.1.1 位置角度传感器 1）设定位置和设定角度的检测 
设定位置和设定角度的检测主要用于机器人运动关节的零位和极限位置的检测。
零位是机器人关节运动开始时的位置，零位检测精度直接影响机器人运动的精确度。
极限位置是指机器人关节动作范围的起止点，所以极限位置的检测起着保护机器人和安全动作的重要
作用。
 最常用的位置传感器是微动行程开关，它由微型开关、操作机构（撞头或推杆）组成。
它安装在动作范围两端的极限位置上，当装在机器人运动部件上的挡块移动到某一极限位置时，触动
操作机构的撞头或推杆，使微型开关的触头闭合或断开，即可获得位置的电信号。
微动行程开关是一种既简单又可靠的检测传感器。
也可以用非接触型的光电开关作位置传感器，其工作原理与微动行程开关相同，区别在于它是利用光
敏断流器来代替微型开关的。
把发光二极管和光敏三极管在相对方向中间隔开一段距离安装，当装有挡块的机器人运动部件从中间
穿过时，发光管的光线被隔断，从而使光敏管感受到电信号，如图4—1—1所示。
 除此之外还有很多其他原理的传感器，例如电感式、电容式、磁电式、霍尔器件等也都能实现非接触
的接近开关，从而构成位置传感器。
实际工作中可以从价格成本、安装尺寸、测量精度、工作环境条件等各方面因素来进行选择。
 2）位移和角度的测量 位移传感器一般都安装在机器人的关节上，用来检测机器人各关节的位移量。
作为机器人的位姿信息，它分为直线位移和转角位移两种，一般直线移动关节用线位移传感器，旋转
关节转角用角位移传感器来测量，前者有直线电位计和容栅式位移传感器等，后者有旋转电位计、旋
转变压器、光电编码器等。
一般来说，角位移传感器比线位移传感器的体积小，安装方便，所以也可以通过机械运动转换机构将
所需测量的直线运动位移变为旋转运动位移后，用角位移传感器进行测量。
 从测量的方法看，一种是模拟式，即将要测的位移量变换成模拟量（电流、电压、电阻等）进行测量
。
这种检测所用元件的成本较低，使用条件不严格，像电位器等；另一种是数字式，即将位移量变换成
脉冲，每个脉冲与单位位移相对应，检测元件输出脉冲数的数字量。
这样易与计算机相连接，可存储、运算和控制，但制造安装的精度较高。
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编辑推荐

《轮式自主移动机器人》是作者近年来从事轮式移动机器人研究和教学取得成果的总结并参考和引用
了国内外相关文献和研究成果基础上编著而成的，具有较好的基础性、系统性和实用性，可作为本科
生高年级学生和研究生教材，也适合从事轮式移动机器人研究、开发和应用的科技人员学习参考。
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