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内容概要

本书是北京市高等教育精品教材立项项目。
本书介绍了机器人的发展和生物生产系统的特点等，着重介绍了生物生产系统机器人的基本结构（机
械手、末端执行器、传感器、机器视觉、移动机构和执行机构）以及各类生物生产系统机器人，包括
设施农业生产机器人（蔬菜嫁接机器人、菊花插枝剪切机器人、番茄收获机器人、黄瓜形状判别和收
获机器人、茄子收获机器人、草莓收获和拣选机器人以及植物工厂中蔬菜生产机器人）、大田生物生
产机器人（收获机器人，如葡萄、柑橘、苹果、西瓜和甘蓝收获机器人，林业机器人、多功能机器人
、植物保护机器人）、植物生物技术机器人、农产品加工机器人（肉类加工机器人、挤奶机器人和剪
羊毛机器人）等，最后介绍了未来的生物生产系统和对机器人的需求。
    本书较全面地介绍了生物生产系统机器人，可用作机电一体化、农业机械化及其自动化、机械制造
及其自动化等专业的本科生和研究生教材，也适合从事生物生产系统机器人技术研究工作的科技人员
和工程技术人员使用。
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章节摘录

第一章 生物生产系统和机器人机器人已经成为工业制造领域的重要生力军，机器人技术也逐渐渗透到
生物生产系统中，本章首先介绍生物生产系统和机器人。
第一节 机器人的定义、分类及发展机器人技术作为20世纪人类最伟大的发明之一，自60年代初问世以
来，经历了近50年的发展已取得显著成果。
工业机器人在经历了诞生一成长一成熟后，已成为制造业中不可或缺的核心装备和支柱。
一、机器人的定义在科技界，科学家会给每一个科技术语一个明确的定义，但机器人问世已有几十年
，它的定义仍然仁者见仁，智者见智，没有一个统一的意见。
原因之一是机器人还在发展，新的机型、新的功能不断涌现，领域不断扩展。
但根本原因主要是因为机器人涉及了人的概念，成为一个难以回答的哲学问题。
就像机器人一词最早诞生于科幻小说之中一样，人们对机器人充满了幻想。
也许正是由于机器人定义的模糊，才给了人们充分的想象和创造空间。
下面是关于机器人的定义：1886年法国作家利尔亚当在他的小说《未来的夏娃》中将外表像人的机器
起名为“安德罗丁”（Android），它由4部分组成：①生命系统(平衡、步行、发声、身体摆动、感觉
、表情、调节运动等)；②造型材料（关节能自由运动的金属覆盖体，一种盔甲）；③人造肌肉（在上
述盔甲上有肉体、静脉、性别等身体的各种形态）；④人造皮肤（含有肤色、机理、轮廓、头发、视
觉、牙齿、手爪等）。
1920年捷克作家卡雷尔·卡佩克发表了科幻剧本《罗萨姆的万能机器人》。
在剧本中，卡佩克把捷克语“Robota”（奴隶）写成了“Robot"。
该剧预告了机器人的发展对人类社会的悲剧性影响，引起了广泛的关注，被当成了机器人一词的起源
。
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