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摘要：由于中尺度机器人具有隐蔽性、便携性等特点，安全与监测领域的中尺度机器人研

发越来越受到重视。为实现快速、节能、分布式、自适应、具有鲁棒性和可伸缩的系统，

中尺度机器人设计和开发需大量硬件、控制和行为创新。本文从 4 方面详述其设计和开发

过程：（1）嵌入式平台的系谱学；（2）关键系统架构和功能布局；（3）研发和实施中

尺度机器人系统的设计原则；（4）为中尺度机器人族群有效集体运作而开发的各种关键

算法，及在城市传感和测绘领域的应用。这需要我们对可靠运行的嵌入式硬件需求具有清

晰认知，以及在磁感、室内定位、中央模式发生器控制和中尺度器人群体分布式自治方面

作出关键创新。虽然在复杂机器人系统设计过程中不可避免采用一些临时方法，但本文主

要关注成体系系统的设计过程以及组件设计集成。成体系系统的设计过程为该领域未来系

统的开发提供了基础。本文所介绍的设计代表最新发展趋势，可作为其他应用的基准，并

推广到其他领域。 

 

关键词：成体系系统设计；中尺度机器人；群集；城市传感 

https://doi.org/10.1631/FITEE.1900384 


