


摘要

“机器人换人”已成大势所趋但开发机器人较难，为了让更多开发者快速掌

握机器人核心技术并快速落地机器人行业应用，阿米嘎嘎结合自身机器人产品系

列推出此书并配套视频教学。

本书共分为上下两篇。上篇共三章，主要从智能移动底盘，机械臂，多平台

仿真三方面进行基础知识和实际应用讲解。第一章以智能移动底盘为核心，以

ROS系统中MoveBase 框架为主线，首先介绍机器人常用传感器种类及数据获

取原理和表示方法；继而介绍经典激光 SLAM系统和视觉 SLAM系统；然后介

绍移动底盘全局与局部实时路径规划进行安全避障；接着介绍移动底盘运动学原

理与底层实时控制系统；最后以阿米嘎嘎机器人为例进行实机操作控制，融会贯

通。第二章以机械臂为核心，以 ROS系统Moveit 框架为主线，首先介绍机械

臂及机械爪等零部件建模及仿真设置，其次介绍了机械臂与机械爪等零部件运动

学原理及常用控制方法，然后介绍了机械臂在三维环境中路径规划与避障，最后

以某机械臂和机械爪为实例进行实机教学和应用；第三章以多平台仿真为核心，

以ROS 中 Gazebo 仿真平台和Nvidia 公司的 Issac Sim仿真平台为主线，介

绍机器人仿真模型与仿真环境构建，机器人算法开发与ROS通信，帮助开发者

快速构建行业应用原型。

本书下篇共八章，主要讲解八种行业应用解决方案核心技术模块。第四章讲

解室内物流运输，其中包括 SLAM系统，巡航系统，路径规划系统，突发情况

应急系统，代码讲解分析五个板块；第五章讲解物品分拣，其中包括深度数据计

算与获取，基于RGBD图像的实例分割，目标物体选择与六维位姿估计，机械

臂路径规划，机械爪运动控制与抓取，源代码讲解分析六个板块；第六章讲解机



器人远程控制，其中包括 5G图传，三维重建，人机关节重映射，路径规划，运

动控制与执行，源代码讲解分析六个板块；第七章讲解智能喷涂，其中包括物体

三维重建，基于物体表面的路径规划，喷涂系统的参数调整与设置，源代码讲解

分析四个板块；第八章讲解力控打磨，其中主要包括三维重建与物体表面粗糙度

视觉分析，力控元器件使用，路径规划，力控打磨控制规划系统讲解，源代码讲

解分析；第九章讲解机械臂流程自动化，其中包括机械臂关节位姿读取与录制，

机械臂关节回放与控制，源代码讲解分析；第十章讲解移动操作机器人空间流程

自动化，其中包括数据录入，数据回放，源代码讲解分析；第十一章讲解人员跟

随，其中包括人员实例分割，目标人员追踪跟随，小车运动控制与执行，源代码

讲解分析。

本书作为阿米嘎嘎机器人系列产品的教材配套与使用指导，可使开发者短时

间掌握机器人核心技术并快速落地机器人行业应用，赋能各行各业。
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