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四轮移动机器人的前后轮双里程仪系统的误差分析 
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  Abstract  四轮移动机器人的驾驶和驱动系统的左右轮分别装上里程仪，里程仪的读数反
映了车轮转过的角度和转向，在车轮直径固定的情况下，便可计算出车轮的移动距离．根据
左右车轮的记数值，可以计算出车体的位置和方位．本文对前后轮双里程仪系统进行了对比
分析，在相同的误差下，驱动轮双里程仪系统优于前轮驾驶角和双里程仪器系统，这对实际
工作有指导作用．
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