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前言

21世纪，先进制造技术呈现出精微化、数字化、信息化、智能化和网络化的显著特点，同时也代表了
技术科学综合交叉融合的发展趋势。
高技术领域如光电子、纳电子、机器视觉、控制理论、生物医学、航空航天等学科的发展，为先进制
造技术提供了更多更好的新理论、新方法和新技术，出现了微纳制造、生物制造和电子制造等先进制
造新领域。
随着制造学科与信息科学、生命科学、材料科学、管理科学、纳米科技的交叉融合，产生了仿生机械
学、纳米摩擦学、制造信息学、制造管理学等新兴交叉科学。
21世纪地球资源和环境面临空前的严峻挑战，要求制造技术比以往任何时候都更重视环境保护、节能
减排、循环制造和可持续发展，激发了产品的安全性和绿色度、产品的可拆卸性和再利用、机电装备
的再制造等基础研究的开展。
《21世纪先进制造技术丛书》旨在展示先进制造领域的最新研究成果，促进多学科多领域的交叉融合
，推动国际间的学术交流与合作，提升制造学科的学术水平。
我们相信，有广大先进制造领域的专家、学者的积极参与和大力支持，以及编委们的共同努力，本丛
书将为发展制造科学，推广先进制造技术，增强企业创新能力做出应有的贡献。
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内容概要

本书深入论述了传感器网络和移动机器人的概念、特点和关键技术，第一次将移动机器人和传感器网
络结合进行探索分析，反映出无线传感器网络和移动机器人技术的最新研究成果和发展方向。
全书围绕分布式传感与控制系统的新形式——传感器网络与移动机器人系统展开，共分11章，分别从
传感器网络的系统结构、路由、节点定位、移动机器人的控制框架、定位与导航、控制策略、仿真系
统与实验平台和智能空间等角度阐述，内容丰富新颖，理论研究与技术开发、应用分析并重，涉及面
广。
    本书可作为计算机、电子信息和自动化及相关专业的研究生教材，也可供从事无线传感器网络和移
动机器人领域的研究人员和工程技术人员参考。
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章节摘录

插图：］第1章 绪论传感是人们量化地感知客观世界的一种手段。
通过具有数据采集和处理能力的传感装置（称为传感器），人们可以定量地测量客观物理世界的属性
或参量，从而有可能把握客观世界的变化规律。
传感器技术是信息社会的重要技术基础，目前已应用在各行各业（从家居生活、医疗服务、环保与灾
害预防预测，到航空航天与能源交通等）。
随着微电子和MEMS制造技术的快速发展，传感器技术正向着微型化方向发展，而计算机与网络技术
则使得传感技术朝着智能化、网络化、集成化的方向发展。
如今，分布式传感技术正成为对复杂环境自适应检测的重要手段，而无线传感器网络技术是这种分布
式传感技术手段的重要形式。
1999年，美国的著名《商业周刊》将无线传感器网络列为21世纪最具影响的21项技术之一，2003年，
麻省理工学院技术评论在预测未来技术发展的报告中，将其列为改变世界的十大新技术之一，而《商
业周刊》又在其“未来技术专版”中将传感器网络视为全球未来的四大高技术产业之一，称其将掀起
新的产业浪潮。
控制是通过遵循一定的标准或规则，确保目标对象／组织按照预想的计划或方案实施的过程。
控制器是自动控制系统的决策中心，根据控制方式和策略的不同可以分为：集中式控制和分布式控制
；本地控制和远程控制；反馈控制、前馈控制和现场控制。
传感与控制的结合是系统自动化的核心，是实现闭环控制和智能控制的基础。
机器人就是一种典型的传感与控制系统，而且这种系统越来越广泛地被使用在工业生产、军工国防、
航空航天、环境保护、甚至家居服务等多种行业。
机器人与网络的结合一直是机器人系统研究的热点，远程操作机器人、多机器人系统等都是机器人网
络化的代表。
而无线传感器网络和机器人的结合，不仅能极大地提高系统的布置柔性和覆盖面，而且也会提升系统
的反应能力和鲁棒性，因而是一种极有潜力的分布式传感与控制系统，成为未来智能网络系统的先锋
。
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编辑推荐

《无线传感器网络与移动机器人控制》可作为计算机、电子信息和自动化及相关专业的研究生教材，
也可供从事无线传感器网络和移动机器人领域的研究人员和工程技术人员参考。
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