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移动机器人技术研究现状与未来 
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  Abstract  本文综述了智能移动机器人技术的历史、研究现状及未来展望．对移动机器人
的导航和定位、多传感器融合等技术进行了较为详细的分析，指出了优点与不足．同时对仿
生机器人、多机器人系统与机器人足球等移动机器人技术，做了进一步的分析．
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