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《探索机器人的世界》

前言

曾经，在我们的童年梦想中，机器人就是美好未来的全部象征；如今，在人类的现实世界里，机器人
正在悄无声息地创造奇迹。刚刚过去的20世纪，是一个科学巨匠辈出、重大科技创造发明层出不穷的
世纪。一系列科学技术成就，特别是以电子技术（包括微电子技术、电子信息技术和电子计算机技术
等）广泛应用为主要标志的技术革命，对社会生产力的水平和人类生活质量，都带来了巨大的影响，
在这些重大的发明创造中，机器人当是一颗惊世的新星。多少世纪以来，人们一直幻想仿照人类自己
制造人类的伙伴：它既能帮助人类做事，又能给人类带来欢乐。这一幻想，终于在20世纪60年代开始
变成了现实。众所周知，人类在地球上已经生活了400多万年，而机器人仅仅诞生40年，却取得了长足
的进展。目前，机器人在现代化生产和军事技术领域，已经得到广泛的应用，并且正在逐步用于人们
的日常生活；全世界许多国家，都在大力发展机器人技术，将其列为国家重点发展项目。专家预言：
在不远的将来，机器人会占据一切应用领域，即不仅在生产领域，而且还会在我们日常生活中出现，
例如家庭用机器人，将会像今天的电脑和移动电话那样普及。到那时，机器人将扮演人类“新异族”
角色，真正成为人类的伙伴。
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《探索机器人的世界》

内容概要

《探索机器人的世界》是一部介绍科学方面的科普读物，系统地向广大青少年读者介绍了五彩缤纷的
科学世界，以此引导青少年崇尚科学，破除迷信；养成关注科学的习惯；形成科学的态度和价值取向
。
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《探索机器人的世界》

书籍目录

机器人的基本概念什么是机器人机器人的基本结构机器人的控制系统机器人的神经系统机器人的世界
工业机器人智能机器人机器人的器官机器人的手机器人的眼睛机器人的耳朵机器人的鼻子机器人的发
展史古代机器人的发展阶段现代机器人的发展阶段机器人的进化论机器人的未来机器人本体结构与制
造技术机器人的自动控制机器人的新材料机器人双足行走技术机器人的语言功能机器人的本领与人脑
媲美的机器人脑机器人给人类带来的好处仿生机器人军用机器人的本领民用机器人的本领航天机器人
访月宫机器人的火星之旅各种各样的娱乐机器人中国的机器人形形色色的机器人农业好帮手——农林
畜养机器人生产显神通——工业机器人治病好帮手一医疗机器人为民献爱心——服务机器人天堑变通
途一工程机器人上九天揽月——空间机器人下五洋捉鳖一水下机器人空中“机器人”——无人驾驶飞
机战场出奇兵——地面军用机器人英雄无畏惧——救援机器人机器人与人没有机器人，人将变为机器
机器人能和人友好相处吗“更深的蓝”战胜了什么机器人是人类的助手和朋友
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《探索机器人的世界》

章节摘录

插图：2001年2月26日，《解放日报》报道了美国麻省理工学院（MIT）科学家布雷吉尔女士发明了一
个名叫“基斯梅特”的婴儿机器人。它有一个大脑袋，身体矮小，有一双大得不成比例的蓝眼睛，两
只粉红色的耳朵，一张用橡胶做成的大嘴巴，具有婴儿的视力和喜、怒、哀、乐的表情，令人爱怜。
它的眼睛是由两台微型电子感应摄像机构成的，最佳聚焦位置为0.6米，与婴儿的视力大致相同。机器
人的听觉功能，就是指机器人能够接受人的语音信息，经过语音识别、语音处理、句法分析和语义分
析，最后做出正确对答的能力。这就是所谓的“语音识别”。语音识别系统一般是由传声器、语音预
处理器、计算机及专用软件所组成。例如，日本本田公司于2001年4月推出了类人机器人“ASIMO”
，该机器人具有语音识别功能，可以与人进行简单的对话，并且能配合语言做出诸如转身、鞠躬、挥
手等30多种动作。我国哈尔滨工业大学机器人技术有限公司的最新产品——迎宾机器人，其外形与功
能已十分像人类，它的手臂、头部、眼睛、嘴巴、腰部，会随着优美的乐曲，做出相应的动作。它还
具有语音功能，会唱歌、讲解、背诵唐诗、致迎宾词等。目前机器人的语言是一种“合成语言”，与
人类的语言有很大的区别。其语音尚没有节奏，没有抑、扬、顿、挫。机器人的触觉传感器，多为微
动开关、导电橡胶或触针等，利用它对触点接触与否所形成电信号的“通”与“断”，传送到控制系
统，从而实现对机器人执行机构的命令。当要求机器人不得接触某一对象而又要实施检测时，就需要
机器人安装非接触式传感器，目前这类传感器有电磁涡流式、光学式和超声波式等类型。机器人的力
学传感器。当要求机器人的末端执行机构（如抓爪）具有适度的力量，如握力、拧紧力或压力时，就
需要有力学传感器。力学传感器种类较多.常用的是电阻应变式传感器。
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编辑推荐

《探索机器人的世界》：图文并茂，创意新颖。精品阅读读物。
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