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前言

　　随着Arduino的出现，开源硬件的思潮得到了迅猛的发展，无论是否了解电子硬件，在开源硬件的
环境中都能够很快地制作出几个电子产品。
2012年是中国机器人制作以及电子产品DIY制作普及的一年，在各种创客活动中看到了许多各式各样
的机器人，这些创客很多都没有电子硬件背景，但他们通过简单学习同样能够制作出非常有意思的电
子产品和机器人。
对于喜好机器人以及机器人技术的人来说，除了希望看到各种机器人所实现的功能及其构造外，更想
参与到机器人的设计与制作中。
如果你不知道从哪里开始，那么就让这本书带你走入机器人制作的世界吧！
　　本书基于开源硬件思想，完全公开各个结构件的外观尺寸，控制板基于开源硬件领域内广泛使用
的Arduino，采用在Arduino之上又封装了一层硬件接口的Dreamer，使的硬件模块的连接更加方便、简
单。
　　结构安排　　本书是关于Dreamer控制板的第一本书，依托于自律型机器人的3个基本要素：感知
、动作以及智能，从最基础的控制电机和舵机开始，按照控制板应用、结构组装、行为实现的结构逐
步展开，讲述的是简单自律机器人的制作方法，包括轮型机器人和关节型机器人两种类型，它们能够
完成各种基本自律行为。
这堂内容都是完全开源的，无论你在电子硬件方面是什么水平，只要动手跟着书中的内容一步一步进
行，都能够完成一个简单的自律型机器人。
读者可以购买相应的套件组装，也可以自动动手制作。
随书光盘中包含了所有的程序代码。
　　⋯⋯
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内容概要

　　《自律型机器人制作入门：基于Arduino》基于开源硬件思想，完全公开各个结构件的外观尺寸，
控制板基于开源硬件领域内广泛使用的Arduino，采用在Arduino之上又封装了一层硬件接口的Dreamer
，使得硬件模块的连接更加方便、简单。
《自律型机器人制作入门：基于Arduino》是关于Drearner控制板的第一本书，内容循序渐进，图文并
茂。
从最基础的控制电机和舵机开始，详细介绍了简单自律机器人的制作方法，包括轮型机器人和关节型
机器人两种类型。
读者可以购买相应的套件组装，也可以自己动手制作。
　　《自律型机器人制作入门：基于Arduino》适合所有想自己制作一个机器人的朋友，无论你在电子
硬件方面是什么水平，只要动手跟着书中的内容一步一步进行，都能够完成一个简单的自律型机器人
。
随书光盘中包含了所有的程序代码。
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章节摘录

版权页：   插图：   机器人研究的目的是协助或取代人类的工作或是完成一些危险的人类无法完成的工
作，那么就需要其具有很好的环境适应能力，能够应对多种复杂的环境。
通过第1章了解了机器人的一些概念后，这章就来说说机器人运动的基础知识。
 2.1 机器人运动的环境 随着机器人研究的迅速发展，研究人员希望找到一种运动形式能够适应各种复
杂的环境，于是许多的机器人研究转向了生物学，研究对象是动物在自然界生存状态下的行为特征。
生物学家大部分研究工作是在野外自然环境中进行的，因为对于生物学家来说，一个生物本身与其所
处的自然环境是密不可分的。
机器人同样是在一个特定的环境中运行的，因此也应该到这个环境中寻找解决的办法。
除此之外，至少还应进一步考虑希望机器人执行什么动作，想得越多越全面，那么离成功会越来越近
。
 2.1.1 机器人所处的环境 一般情况下，大部分的机器人都是基于室内环境而设计的，因为室内环境相
对比较简单，大大降低了机器人的设计难度，比如迷宫中的墙壁、室内的箱子和比赛中的障碍物等。
这些环境因素对机器人驱动装置设计的影响是固定的，无突发性的。
再者就是室内的家具、人、宠物等典型的障碍物，以及门槛的高低、地毯的疏密、地板间的缝隙，甚
至是地上的鞋子、儿童玩具等，这些障碍物对机器人设计的影响也是有限的。
 室外环境相对于室内环境就复杂多了，除了要考虑机器人所执行任务时会遇到的特殊情况外，防尘防
潮、气候影响及减振这几个方面也是不可忽视的。
这些都会影响机器人的驱动装置，甚至影响控制板的正常工作。
在室外环境中，工作的机器人可能不会知道自己将会遇到什么障碍，不能非常明确地知道自己当前的
位置，并且随着自身的移动，这种不确定性会越来越严重。
 以往的控制方式是通过解释环境中每个物体，建立环境模型，然后据此控制机器人执行相应的动作。
这种方式效果很不好，由于每次执行动作之前需要进行大量的计算，使得机器人行动缓慢，反应迟钝
。
而机器人所处的环境在不断地变化，有时等到机器人执行完动作之后，外部的环境已经变得不符合执
行动作的条件了。
 现在研究人员尝试让机器人自己在环境中寻找物体，而不是让编程人员去告诉机器人会遇到什么情况
。
机器人通过传感器感知周围的环境，由于这个环境是在不断变化的，所以机器人不能仅对物体进行一
次感知，而是要对环境中的事物进行连续实时的检测，一旦检测结果发生变化，就立即做出响应，这
就是自律型机器人研究的重点。
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编辑推荐

《自律型机器人制作入门:基于Arduino》适合所有想自己制作一个机器人的朋友，无论你在电子硬件
方面是什么水平，只要动手跟着书中的内容一步一步进行，都能够完成一个简单的自律型机器人。
随书光盘中包含了所有的程序代码。
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