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内容概要

　　随着机械、电子、控制理论与技术的快速发展，机器人的发展曰新月异，其应用越来越多。
在可以预见的不久的未来，机器人不但可以在矿山、深海等恶劣环境代替自然人进行工作，还可以进
入人们的日常生活提供服务，甚至成为人们的朋友。
　　在工业机器人领域，机器人的定义已悄悄地发生了变化，不再局限于固定式的双自由度机械手或
三自由度机械手，而是更多地融入了机器视觉、机器听觉、机器触觉、移动机器人的自主定位等新技
术和新方法；也不再局限于一些理论层次上的分析，而更多的是以实际应用?主，在实际工作中扮演生
产者的角色，在生活中发挥生活助手的作用。
　　根据工业机器人的发展趋势，本书在编写内容上略有偏重。
对工业机器人的运动学、动力学、基本控制系统等传统内容的介绍比较简洁；对机器视觉、机器听觉
和移动机器人的自主定位等新技术介绍较多，并以可重现的若干实例对相应技术和方法进行了验证，
相关程序代码附在书中，重点关键代码用注释进行了标注，方便读者阅读和重现实例。
　　本书编写分工如下：西南科技大学蒋刚编写第1、5章，第9章9．1节、9．2节，并负责全书的统稿
工作；成都理工大学龚迪琛编写第2?4章及第9章9．3节；西南科技大学蔡勇编写第6、7章；成都理工
大学刘念聪编写第3章；成都理工大学张静编写第8章。
由西华大学黎亚元教授担任本书主审。
　　感谢西南科技大学李军、张磊、陈晓东三位研究生在实验仿真等环节所做的颇有开创性的工作。
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章节摘录

版权页：插图：3.CMOS图像传感器CMOS图像传感器是由接收部分（二极管）和放大部分组成的一个
单元，按照二维排列。
由于放大器单元之间特性的分散性大，以至其噪声比较大。
不过随着技术的进步，噪声消除电路的性能得到了极大的改善，进而使CMOS图像传感器得到了迅速
普及和应用。
CMOS传感器的特点是耗电低，并且利用一般的半导体制造技术就可以完成CMOS处理器的设计和加
工，这都有利于图像处理电路和图像传感器的单片化和低成本化。
构建主动视觉摄像系统通常的做法是在CCD传感器上添加类似视网膜的图像传感器。
这种传感器中心部分的清晰度很高，周边部分的清晰度略低。
人们通过对视野周边的粗略观测，掌握周围的宏观情况；再利用视野中心注视特定区域，对周围状况
再进行详细的观察。
如果主动视觉中采用的传感器全部一样，那就不是对中心部分进行处理，而是只对中心部分进行处理
，这样虽然速度比较快，但从光学系统的角度来看它有如通常的光学系统，存在若干不足之处。
例如，光圈单一，无法得到鲜明的图像等。
有一种传感器叫全方位视觉传感器，它能模仿人类对周边注视的功能。
全方位视觉传感器中，凸透镜被设置在水平方向上，摄像机的视线相对于透镜中心垂直。
这种视觉系统用单一摄像机对开阔区域进行摄像，清晰度低，图像会变形，但其优点在于能够以一副
图像浏览整个场景。
6.3 工业机器人视觉系统的组成通过前面章节的介绍，我们已经知道，计算机视觉的总目标是要把从摄
像机等传感器传输进来的图像信息用计算机进行分析，求出周围物体在三维空间内的形状、大小、位
置等理解性描述。
可是对于这些研究，由于注意通用性、一般性，因而处理方式相当复杂，即使是大型计算机也要花相
当长的计算时间，因而无论从经济观点还是从所花的时间来看，都不能原原本本地照搬到生产线上去
。
但是在具体的工业应用上，即使是机器人应该具备的视觉系统，也往往只要求专用性、实用性，如果
我们把照明条件、背景，以及拍摄物体的角度适当地加以控制，就会使问题简单化。
这一章所要介绍的工业视觉系统，就是一种简化了的计算机视觉系统，它着眼于二维图像的处理，注
重视觉原理的工程实现技术，并考虑到实际系统的应用效率。
实际上，工业视觉系统的研制和应用过程就是计算机视觉赖以发展的实践基础。
而一般所说的机器人视觉，大多数即指与机器人配合操作的工业视觉系统。
（1）视觉系统的功能：在生产线上的目视检查和装配自动化方面的视觉系统的种类较多，但其作用
大致可分为三种：①分类，指对零件的识别，即按照预先知道的零件标准，将零件盒中或传送带上混
杂在一起的零件进行区别分类。
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编辑推荐

《工业机器人》：普通高等院校机械类“十二五”规划系列教材。
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