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微操作机器人系统的大范围三维标定方法 
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(南开大学信息技术科学学院机器人与信息自动化研究所) 

  Abstract  本文针对面向生物工程微操作机器人需同时满足高定位精度和大的工作空间的
特点，给出在毫米级空间对微操作机器人系统实现微米级三维标定的方法：用运动部件拖动
三维标定块及三套显微摄像装置读取三维坐标的方法，解决了大范围高精度读数的问题；用

四块直角棱镜组成的分光装置和三块二维标尺构成读数范围为8mm×8mm×8mm，读数精度为1μ
m的三维标定块，解决了标定基准问题；最后，给出了标定结果．
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