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内容概要

本书是本科研专著。

    《移动机器人控制技术及其应用》由蒋志坚编著，本书的第一篇研究具有自主定位和导航功能的通
用移动机器人。
移动机器人实现自主定位和导航的关键是能够识别特定的路标信息和路径规划，而同时定位与地图构
建(SLAM)技术为机器人导航问题的解决提供了一种新的思路。
《移动机器人控制技术及其应用》以通用智能移动机器人为研究平台，利用新型人工路标和自然路标
，构建了一个视觉SLAM导航系统，有效地完成了移动机器人的自主导航和视觉伺服功能。

    《移动机器人控制技术及其应用》的第二篇专注于特种移动机器人——爬壁检测机器人的研究。
爬壁检测机器人主要用于高层建筑的壁面检测等极限作业。
本书详细推导了机器人驱动数学模型，通过仿真确定了机器人的PID控制参数，设计了闭环控制系统
，研制了爬壁检测机器人的实验样机。
实验测试表明，该爬壁检测机器人控制系统的软硬件设计方案合理，移动、吸附、控制性能可靠，达
到了预期要求。

    《移动机器人控制技术及其应用》为移动机器人控制技术的科学研究和工程应用提供了比较详尽的
实例，可作为高等院校相关专业的辅助教材，供不同类型院校师生参考，或作为相关专业硕士、博士
研究生的科研参考书。
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编辑推荐

《移动机器人控制技术及其应用》由蒋志坚编著，本书详细推导了机器人驱动轮电机数学模型，通过
仿真确定了机器人的PID控制方式，分析并设计了闭环控制结构。
搭建了爬壁检测机器人实验平台，对机器人进行实验测试，验证机器人硬件电路以及软件程序的有效
性和合理性。
测试表明，该爬壁检测机器人控制系统的软硬件设计方案合理，机器人移动、吸附、控制性能可靠，
达到了预期要求。
本书的研究工作为爬壁检测机器人的科学研究和工程应用提供了比较详尽的实例。
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