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成果摘要： 

基于NotePC控制的智能移动机器人分为智能控制系统和机构系统两大部分。移动机器人的智能控制系统以笔记本电脑

为硬件基础，通过无线网卡进行机器人之间以及机器人与服务器之间通讯。系统主要采用笔记本电脑为硬件，负责视觉

捕捉、环境感知、机器人之间通信、高层决策等功能。下位机运动控制系统采用DSP为硬件控制机器人的运动执行机

构、踢球护球机构、里程计信息获取、激光传感器信息获取、机器人有关姿态检测等任务。下位机运动控制系统与笔记

本电脑的智能控制系统之间通过串口进行通信，各功能软件模块之间通信采用TCP/IP协议，本智能移动机器人实现了全

开放式的控制模式。 
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