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  Abstract  随着机器人应用的不断发展，移动机器人逐渐成为一个十分活跃的分支，尤其
是移动机器人作为自主智能控制的实验平台，对其控制系统的开放性提出了越来越高的要
求．本文就我们自行设计的面向用户的移动机器人硬件系统和相应的软件平台框架做一下较
全面的介绍，并着重分析软件控制系统的开放性．本系统作为开放的实验平台和教学机器人
是适宜的．
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