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				 移动机器人自主定位技术 [王殿君，魏洪兴，任福君 著] 




	
		        本书主要介绍基于多信息融合的移动机器人自主定位系统的相关理论基础与前沿技术,是根据作者所带领的研究团队近年来依托国家863专项课题所取得的学术研究和技术实践成果整理、撰写而成的。

	
		       书中对移动机器人自主定位的相关理论、方法以及关键技术问题作了较为深人而系统的论述,不仅包含对视觉定位、无线网络、射频识别定位等基础理论的述,同时提出一种新的基于无线局域网、射频识别、视觉定位信息融合的机器人定位技术,以及移动机器人轨迹规划等内容作了详细介绍,力求设计理念符合国内外先进技术的发展要求,设计内容与国内外最新研究成果同步。

	
		       本书可供机械设计及理论、控制理论与控制工程、机械电子工程等相关专业的研究生阅读,也可作为机器人研究及自动化方向的科研人员及工程技术人员的参考用书。

	
		

		                                                                   前 言

		

		
			       服务机器人是继工业机器人之后的又一新的研究课题,是机器人技术向非制造领城进军的标志,有着极其重要的学术研究价值和现实应用需求。时至今日,机器人已从第一代示教再现型机器人、第二代带感党的机器人发展到第三代智能机器人,而服务机器人正是第三代机器人的典型代表。目前国外的科学家们在移动机构设计、传感器融合与环境建模技术、路径规划技术、能源技术、智能控制技术、人机交互技术、成本控制等方面都取得了长足的进步。

		
			       机器人技术是多技术集成,它的进步取决于其他领域的发展,特别是计算机、信息处理、传感器和驱动器、通信和网络等。制约服务机器人产业发展的共性技术主要包括:自主移动机器人平台技术、机构与驱动、感知技术、交互技术以及网络通信技术。根据需要开发使用无线局城网( wireless local area network,WLAN)、射频识别( radiofrequency identification,RFID)以及视党定位技术的处理和融合,这是服务机器人获得更准确、完整的环境信息、提高系统智能决策水平的关鍵。

		
			       基于结构化环境的室内移动机器人是一种典型的服务机器人。目前,应用于室内移动机器人的定位技术有很多,归纳起来主要有:视党定位技术、WLAN定位技术以及RFID定位技术等。视觉定位系统主要包括:摄像机或电荷耨合元件( charge- coupled de-vice,CCD)图像传感器、视频信号数字化设备、基于数字信号处理( digital signal pro-cessing,DSP)的快速信号处理器、计算机及其外部设备等,其工作原理为对机器人周边的环境进行光学处理,完成机器人的自主导航定位功能。无线网络技术的发展和覆盖率的增加,使得人们在随时随地使用无线网络资源时,对基于位置的信息求越来越多,这推动了无线定位技术的研究进展。随着无线通信技术的发展和数据处理能力的提高,基于位置的服务成为最具发展潜カ的移动互联网业务之一。在室内环境下,快速准确地获得移动终端的位置信息和提供位置服务的需求变得日益迫切。通信和定位两大系统正在相互融合、相互促进。利用无线通信和参数测量确定移动终端位置,而定位信息又可以用来支持位置业务,提高位置服务质量。所以在各种不同的无线网络中快速、准确地获取移动位置信息的定位技术及其定位系统已经成为当前的研究热点。

		
			       本书主要研究基于多信息融合的定位技术。在对机器人驱动模式深入讨论的基础上,采用轮式驱动模式,选择PC104板卡标准,选用英特尔公司 Xscale架构的PXA270ARM微处理器,设计机器人硬件控制系统,开发相关驱动程序。在机器人定位过程中,WLAN定位确定机器人在实验环境中的大致范围,利用无线路由器及无线网卡构建了移动机器人定位网络。通过实验对三边定位法和概率法进行比较,采用概率法作为WLAN的定位方法,进行大量测试实验,确定概率法合适的定位参数,并消除无线网络定位时存在的误差跃变点。针对有源RFID技术在室内定位的特点,使用有源射频模块,基于Visual C++6.0平台开发出一种室内移动机器人定位系统。以极大似然估计法为基础,选用接收的信号强度( received signal strength indicator,RSSI)值最大的四个标签作为定位标签,提出一种增加移动误差的改进极大似然估计定位算法,实現室内移动机器人位置的测量。分析尺度不变特征变换( scale invariant feature transform,SIFT)算法的原理,提出了适合移动机器人自主定位的、改进的SIFT算法,对图像特征点的维数和图像尺寸大小进行优化,并进行视觉定位实验。把A”轨迹规划算法、遥操作、基于 Helix的互联网络的视频浏览、WLAN定位、RFID定位和视党定位相结合,在实际的复杂结构化环境下,选用多段连续直线轨迹进行测试,进行了导航机器人融合定位实验。采用A算法进行结构化环境下机器人轨迹规划,对得到的轨迹点采用矢量方法进行分析,保留规划轨迹起始点、拐点和终点坐标,并计算这些点处的机器人旋转角度和方向,再对各种情况进行仿真,这为机器人控制莫定了良好的基础。

		
			
				       北京石油化工学院、北京航空航天大学和哈尔滨理工大学组成的研究团队在国家863项目(编号2007AA04Z255)“基于多信息融合的移动机器人自主定位关键技术研究”和北京市属高等学校人オ强教深化计划资助项目(PHR201008355、PHR200907221)的支持下,对多信息融合的移动机器人自主定位关鍵技术开展了大量的研究工作。本书是根据作者所带领的研究团队近年来所取得的学术研究和技术实践成果整理、撰写而成。一方面希望推动对本专业进行更进一步的深入研究,同时也希望能够为同行提供借鉴和参考。

			
				       近年来,本书作者在多信息融合的移动机器人自主定位关键技术研究中获得了国家863项目的资助,在此对有关部门表示衷心的感谢。此外,作者还要特别感谢博士后姜永成、硕士研究生倪鹏、兰云峰、段云涛、王伟、唐路璐、乔阳、冯玉債、徐小龙、张立平和曹宇等同学对本书相关研究所做出的贡献。

			
				      多信息融合的移动机器人自主定位关键技术内容广泛,涉及诸多学科领域,由于作者水平与经验有限,书中疏漏之处,请各位专家、学者、同行、读者给予批评和指正,共同推进我国机器人自主定位技术的发展。
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