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内容概要

宋永端主编的《移动机器人及其自主化技术》全面深入地介绍了移动机器人的相关理论和关键技术。
全书共分8章，内容包括移动机器人的系统组成与体系结构、移动机器人本体设计、移动机器人系统
设计基础、移动机器人传感器技术、移动机器人定位、移动机器人控制技术、称动机器人视觉系统、
自主式移动机器人实例等。
本书内容新颖，注重基础，强调理论联系实际，并较为系统地介绍了移动机器人系统实际设计步骤及
方法，用实例阐述了相关算法的应用，同时还兼顾移动机器人技术的广度和深度，介绍了一些新的技
术和新的方法，以帮助读者开阔视野。

《移动机器人及其自主化技术》可作为高等院校自动化专业、计算机、机电工程、信息工程、电子信
息工程等专业本科生、研究生教材，也可作为移动机器人技术入门学习的参考书。
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章节摘录

版权页：   插图：   7.电路板的制作 设计电路板的目的是制作成品的印制电路板，制作印制电路板的工
具是Protel99SE，下面对这个软件进行简单的介绍。
 Protel设计系统是一套建立在IBM兼容PC环境下的电路集成设计系统（Electronic De—sign Automation
，EDA）。
Protel设计系统是世界上第一套被引入Windows环境的EDA开发工具，它一向以其高度的集成性及扩展
性著称于世。
 Prote199SE就是由早期Protel版本发展而来的，是基于Windows95／98／2000／XP环境的新一代电路原
理图辅助设计与绘制软件，其功能包括电路原理图设计、印制电路板设计、无网格布线器、可编程序
逻辑器件设计、电路图模拟／仿真等。
它是集电路设计与开发环境于一体的软件。
 印制电路板的制作可分为一下几个步骤：原理图的设计、原理图库和元件制作、PCB库和PCB元件封
装制作。
由于篇幅有限，在这里不再展开。
 3.2 机器人软件系统知识 3.2.1 软件系统设计概要 现代技术的发展，各种设备功能更强大，数据处理速
度成倍增加。
与纯软件开发又不同，嵌入式系统开发受硬件束缚，写的软件与产品有很大的相关性，因此在设计过
程中，需要将软件设计的相关经验适当的调整，以适应嵌入式系统开发的特点。
c语言的使用也适应了这一要求，使人们能够更加规范地开发项目。
这里选择一些对机器人嵌入式系统开发有指导意义的原则、方法和思想做一个简要介绍。
 1.确定工作项目 在进行任何一项工作之前，必须要对它的可行性进行分析，其次要进行需求分析，如
要完成一个数据采集系统，就必须知道数据采集速度的要求，选用目前市场上的器件是否可以达到此
要求。
在认为可行的情况下，需要知道包括硬件、软件、程序开发包、调试的各种工具、需要使用的技术等
。
只有在这些基本需求可以满足的情况下才可以进行下一步设计。
 2.建立设计文档 不管是软件设计还是硬件设计，这一点都是要强调的。
经验教训告诉人们，只有建立完备的文档，才有可能对工作步骤具有指导意义，同时为以后的调试和
维护提供帮助。
这里包括开始的设计文档以及开发过程中的文档。
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