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Some have pointed out that the guy walks as if it needs the lavatory.

BEERHL2F A

SRR S

181 B R Bt

EFERAR ZiEH

wENENF

TETENNMARLG K

HAbBshtlaE A

AT T€fT 7EfT BE Pk WAkiEsh R



FEES NBRARNEE —RIKEEK
WEER), RRMITE
RINREK FEhs )
BEA’%;EE‘/%.E

BRIX HOtER GPS MikGg MEHIF RS
DARPA
X EXEERPESEM R R ESk R

FI\TBH NEFAEE —ATERE
MNIZE

(T B TP |mERE
EEHHR

EJ:??FH/EE%T

HEAFE HEAGRIES
%QWF&':'J

Eﬁﬂﬁ % ’Mgln =

KAER B AMSTE

FIERS BEMEAN
B EH R AR =K
(BB DTN
BRI IRRK
1730
T8 ABEKF
E?%T%}ZA*TE}E
RRMEFHYGS , BERKHAFER
E%zEPT MR, T2BETE
BAEE S A28 A HHEFIK S
IER : BEITHITEEshER
BEER  EEEMEEE , ENSAKIEI S ABTRE
E5E : BIEES IR ABEEHETAES
BEE : S ABERAFTRES

S NBRABESKE — P AM AR
PLARABRR

;N wEF BEENF EEiEshs
WEIWWR TRF EMiR0F
PBZABETE

AVIEI BRMVBRASIAUE B4 E(aHAFHRIE)
PNB/ATS NSABHE (LA TELTHER)
P

PBEARESRE

=LA






	第五部分 机器人的手臂 —操纵器
	第八部分 机器人的情商 —人工智能
	第十部分 机器人现在与未来 —个人和企业篇
	SFC-WS原则
	安全 寿命 成本 重量 空间
	燃料动力单元 内燃机
	作动器的要求
	安全 稳健 强壮 节能 减震 降低磨损
	线性作动器
	气压单元
	液压单元
	弹性单元
	电活性聚合物
	压电马达 Piezo motors
	纳米级动作
	弹性纳米管
	触觉感应器
	视觉感应器
	计算机视觉 视觉处理单元
	可见光和红外光

	第五部分 机器人的手臂 —操纵器
	机械式抓握
	负压式抓握
	通用机械手
	双轮平衡机器人
	球形运输车
	六轮机器人
	履带式机器人

	行走式机器人
	地球引力 行走惯性力
	零力矩技术 ZMP
	案例：为什么行走式机器人走路的样子像是在找厕所？
	Some have pointed out that the guy walks as if it needs the lavatory.
	跳跃机器人
	弹簧高跷
	慢跑 跑步 冲刺 翻筋斗
	动态平衡技术 受控倒斜
	被动动力学
	完全无动力输入系统 “永动机”
	其他移动机器人
	飞行 爬行 滑行 攀登 游泳 帆板运动 格斗


	第八部分 机器人的情商 —人工智能
	人机交互
	语音辨识
	速度和准确率
	机器人声音 机器人合成语言
	手势识别
	面部表情 身体语言
	类人情感 机器人社会智慧

	工业机器人自主水平
	直接接受人类指挥
	需要复杂任务辅助命令，自主决策简单事项
	第十部分 机器人现在与未来 —个人和企业篇
	机器人研发
	动力学 运动学 逆向动力学 逆向运动学
	计算机仿真 仿真学 生物模仿学
	机器人教育和培训
	职业培训 职业资格认证 夏令营(短期升级班)
	机器人竞争 机器人再教育(在企业边工作边升级)


