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●2.22 苏州东控自动化科技有限公司王伟栋一

行来我院参观； 
●2.24我院副院长高云峰参加2016年国家芜湖

机器人产业聚居区企业迎春恳谈会； 

●2.24 上海名匠智能系统有限公司董事长陈俊

一行莅临我司参观考察； 

●2.29 我司技术总监曹雏清博士参加中安重工

自动化装备有限公司投资项目评审会； 
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哈工大芜湖机器人产业技术研究院 

芜湖哈特机器人产业技术研究院有限公司 

主办  月刊  第 3 期  总第 15 期  2016 年 3 月 8 日 

（内部刊物仅供参考） 

 

2014 年哈特研究院成立之初，提出了“解决关键技术，培养

尖端人才，服务智能行业，实现产业飞跃”的经营方针，制定了

五年内，将哈特研究院打造成为国内一流的机器人技术产学研基

地的战略目标。经过一年半的发展，目前研究院在安徽省内已经

具备了一定的影响力，成为芜湖市机器人产业首家重点建设的产

业技术研究院，并于 2015 年底获批安徽省首批 11 家新型研发机

构之一。在过去的一年半，研究院在团队建设和人才培养、研发

和测试平台建设、机器人前瞻技术和关键技术研究、机器人相关

技术服务、知识产权以及公共技术服务等方面，均取得了显著的

成绩，很好的完成了政府的相关考核指标。 

随着国家对新兴产业扶持政策的进一步加大，机器人产业发

展日新月异，新产业新思路新技术不断出现，对传统和过去的颠

覆无时无刻不再发生。五年内，要将研究院打造成国内一流的机

器人技术产学研基地，按照目前的发展速度，需要做的工作还很

多。这一年半，我们奠定了研究院发展的坚实基础，人才、技术

都实现了一定的储备，品牌影响力初步显现。根据研究院目前的

发展状况，2016 年是实现战略目标的关键之年，在继续大力推进

机器人前瞻技术和关键技术研究、在推进机器人及其相关技术的

集成应用的基础上，需要全力起步推进研究院的品牌建设和市场

开拓，实现快速发展。 

在品牌建设方面，需要加大力度，从以下几个方面开展工作： 

一、丰富企业文化内涵，加大公司业务宣传； 

根据研究院目前的企业文化建设情况，为更好的推进企业的

品牌宣传和建立具备影响力的企业文化，根据研究院发展情况，

在原有企业文化的基础上，应逐步总结丰富企业文化的内涵，让

企业文化成为凝聚人心、建设团队的核心文化，通过文化建设提

升团队的效率和取得更大的效益。 

根据研究院技术研发和相关业务的开展情况，应及时进行梳

理，做好总结分析，集中力量对技术研发的成果和重点领域的业

务进行大力宣传，扩大企业的影响力，当前宣传的重点应放在我

们能做什么？我们已经做过什么？我们正在做什么？什么是我们

做的最好的？ 

二、利用行业网络平台，实现对外技术交流； 

《机器人技术及其应用》杂志社、高工机器人网、中国机器

人网等行业网络平台在业内均具备一定的影响力，研究院应从实

际情况出发，通过这些主要的网络平台，做好企业的宣传工作，

集中精力做一些重点宣传，比如高工机器人年会上举办的机器人

行业评选活动就办的比较好，在 2016 年应积极的参与到这样的活

动中去。同时，也可以利用网络平台，做一些产品或技术发布等

活动，交流活动的重点应该放在技术的推广与行业的应用和公司

的发展情况等方面，在行业领域提升公司的影响力和扩大企业的

知名度。 

三、参与行业交流活动，发表主题活动演讲； 

研究院的高管、主要研发人员和研发管理人员，应积极的参

加行业内的各种学术交流活动，并及时总结研究院的发展情况和

相关技术情况，争取能够在国际或国内大型的行业技术活动中发

表主题演讲，以提升研究院和研究院主研的相关技术、研究院高

层次人才团队在行业内的知名度和影响力。同时，通过参加国内

外大型学术活动，结交人脉，拓展思路，紧跟世界机器人技术发

展潮流，更好的服务于公司的研发活动，确保公司的研发方向和

研发工作能够适应当前阶段国家产业转型升级和企业自动化改造

的需要。 

四、做好宣传平台建设，做深主流媒体资源； 

研究院目前已建立网站、微信平台、《哈特机器人》报等信息

与技术交流平台，但在平台信息更新、对外宣传力度和广度方面

均存在明显不足。2016 年计划在做深做原有宣传平台的基础上，

充分利用芜湖市政府和相关的主流媒体资源，逐步掌握从中央到 

 

地方的主流媒体渠道，大力宣传研究院的发展情况和取得的阶段

性成果，同时也要发挥好微信群、QQ 群等交流平台的宣传作用。 

五、重视展会产品发布，针对重点行业宣传。 

根据公司战略发展需要，积极参加长三角地区的行业相关展

会，并积极利用展会进行技术和产品的发布，积极的与潜在客户

进行交流。2016 年要重点做好中国（上海）工博会和中国（芜湖）

科博会的参展筹备工作。根据目前研发工作开展情况和业务推进

公司相关技术在相关行业的应用，医药、食品、国防、汽车零部

件行业，相应的成为 2016 年公司技术宣传推介的重点。 

在市场开拓方面，需要转换思路，做好以下几个方面的工作： 

一、立足安徽，深耕长三角； 

芜湖作为长江三角洲地区的重要城市，工业门类齐全，机器

人产业发展较好；安徽作为产业承接转移大省，众多企业在产业

集中转移和转型升级过程中面临着智能制造技术应用的问题；长

三角作为中国经济最活跃的地区之一，对机器人的需求仅次于珠

三角。不管是从区位优势，还是从需求市场的角度考虑，长江三

角洲地区无疑是研究院当前市场开拓的重点，根据区位和产业需

求情况，可对研究院的业务市场进行如下划分： 

1、芜马合铜宣区域市场，包括芜湖市、合肥市、马鞍山市、

铜陵市、宣城市等五市，工业基础好，应用市场大，地理位置最

近，是目前阶段公司业务重点开拓与推广的地区。2016 年计划重

点安排市场人员，开拓以上区域的技术服务市场。 

2、宁杭和安徽其它区域市场，包括江苏省南京市、浙江省杭

州市和湖州市以及除芜马合铜宣地区以外的安徽其它地区，地理

位置较近，作为公司业务开拓的重要市场。2017 年计划重点安排

市场人员，开拓以上区域的技术服务市场。 

3、华东区域市场，除以上地区的华东区域，均列入研究院业

务市场范围，包括上海市、江苏省（除南京外）、浙江省（除杭州、

湖州外）、山东省、江西省和福建省。 

二、整合资源，建项目平台； 

研究院成立时间较短，技术沉淀比较有限，在进行市场开拓

的过程中，部分项目难免会存在人员、技术支持方面的不足。芜

湖机器人产业园目前已入住企业 40 多家，从机器人本体到核心零

部件、从服务机器人到工业机器人，以及工业机器人的集成应用

方面均有涉足。哈尔滨工业大学作为研究院的股东方，机器人研

究所的技术实力雄厚，高层次人才资源丰富。为了更好的开拓市

场，逐步形成忠诚的客户群体，充分利用芜湖市机器人产业园和

哈尔滨工业大学机器人研究所两个资源，建设从人才、技术到市

场的合作与交流应用平台，是形成研究院核心竞争力的需要。平

台建设方面的做法思路如下： 

1、在对园区企业技术情况进行调研的基础上，对园区企业的

技术和业务情况进行分类，研究院将根据承接业务的情况和各个

企业的特点，采取合作开发、委托开发或部分委托开发的方式，

将相关业务进行分解，做好技术资源的整合与调度，以逐步扩大

研究院的业务量。即要做到两个坚持，一是坚持关键技术和核心

技术的自主研发，二是坚持在自主承接业务的基础上，多种形式

与园区企业开展技术和业务方面的合作。 

2、根据市场需求情况，梳理、承接、推广哈工大机器人研究

所的部分技术，建立技术转移的桥梁；逐步吸引哈工大毕业生来

研究院工作，提升研究院的研发能力。 

3、2016 年重点要做的工作就是梳理技术、梳理渠道，满足

公司机器人集成应用业务开展的需要，并在园区实现 2~3 家上述

形式的合作。 

三、主动出击，扩大业务额； 

研究院成立一年半以来，在业务开拓这一块，一直没有设立

专门的市场部门，招聘专门的市场人员。目前研究院的业务基本

上局限在芜湖和部分周边城市，           （未完，下转第三版） 

哈尔滨工业大学入选首批高校 

“国家专利协同运用试点单位” 

 

芜湖市科协党组书记、常务副主席

范守斌来我院调研 

国家知识产权局近日下发《关于确定新一批

国家专利导航产业发展实验区、国家专利协同运

用试点单位、国家专利运营试点企业的通知》，

哈尔滨工业大学获批“国家专利协同运用试点单

位”，成为全国 8 所首批试点高校之一，为工业

和信息化部所属唯一入选高校。 

国家专利运营试点工作是落实国家创新驱

动发展战略的重大举措，旨在推动高校探索建立

专利导航决策机制和运行体系，开展专利协同运

用和专业运营，发挥知识产权核心作用，促进创

新创业工作，培养知识产权运营人才。 

日前教育部科技发展中心还公布了 2015 年

获发明专利授权量前50名高校和至2015年底有

效发明专利量前 50 名高校两项排名。哈尔滨工

业大学 2015 年发明专利授权 1454 件，跃居全国

高校第 2 位；至 2015 年底学校有效发明专利拥

有量 3896 件，居全国高校第 4位。 

              （摘自哈尔滨工业大学新闻网） 

 

 

2 月 19 日下午，芜湖市科协党组书记、常

务副主席范守斌一行在鸠江区区委常委、副区长

李声启、鸠江区科协常务副主席陈敏的陪同下，

莅临我院进行调研。在我院会议室，我院技术总

监曹雏清向各位领导介绍了研究院目前的发展

情况、技术积累和技术应用情况。综合管理部兼

项目管理部部长徐俊向领导详细介绍了研究院

引进海外智力和筹建芜湖市自动化学会的进展

情况。 

  范主席表示，哈特研究院成立以来取得的

成绩得到了芜湖市和机器人产业园区的认可，希

望研究院能够利用自身的资源，积极参与到中国

科协海智计划中来，为芜湖市引进机器人领域更

多的海外企业和高层次人才；在积极筹建芜湖市

自动化学会的基础上，进一步加强与中国自动化

学会的合作，早日完成中国自动化学会芜湖工作

站的建设；希望积极借助中国科协“创新驱动助

力工程”平台，切实解决研究院在科研和科技成

果转化过程中出现的一些实际问题。 

（综合部-徐俊）                       

 

二月新闻 

 



 

  

 

 

 

 

   

    

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

  

 

 

 

 

 

 

  

2 版 研发与应用 （第 3 期  总第 15 期） 2016 年 3 月 8 日 

▇ 服研中心 郭龙 
 

Harris 算法性能分析： 

（1）该算法中只用到灰度的一阶方差以及高斯滤波，

计算量相对较小。 

（2）Harris 算法具有缩放不变性，图像经过缩放前后

角点检测基本一致，这是因为该算法利用了图像的一阶导

数，可见 Harris 算法能较好的适应缩放变换。 

（3）Harris算法在纹理信息较为丰富的区域可以提取

出大量的角点，而在纹理吸塑的区域图区的角点数较少，比

较真实的反映了图像角点的位置。 

但是 Harris 角点也存在着不足之处，主要是对噪声比

较敏感，这就要求在选取高斯平滑函数的窗口大小难以设

定，而且对旋转也比较敏感，因为对自相关矩阵 M 利用的是

水平和垂直梯度来计算的，也即角点量是由水平和垂直方向

的梯度决定。并且角点提取的效果依赖于阀值的设定，而阀

值的选取又依赖于经验值，所有也有一定的不确定性。 

确定角点之后，要对两幅图像行进角点匹配，角点匹配

常用的方法为相似测度NNC（normalized cross correlation

— 归一化互相关）方法。 

 NNC 的计算公式如下： 

 

在许多实际的科学研究和工程项目中，由于相机设备本

身物理条件限制，得到普通图像往往不能满足实际需求。为

了不降低图像分辨率的添加下获取大视野范围场景，人们提

出图像拼接技术。通过图像拼接技术，可以扩展图像的分辨

率，得到宽视角的图像。近年来，图像拼接技术在许多领域

进行了应用，并且也一直是摄影测量学、机器视觉以及图像

处理和计算机图形学的活跃研究领域。目前，国内外对图像

拼接技术的研究主要集中在图像特征点检测、图像匹配算

法、图像融合等方面，本文将对在图像拼接中应用到的相关

技术进行阐述。 

一、引言 理后的图像并不需要去逼近原图像，预处理后的图像并不考

虑图像的降质，目前预处理方法主要是去噪，高斯去噪算法

比较常用。 

高斯滤波器是根据高斯函数的形状来选择权值的线性

平滑滤波器。高斯平滑滤波器对去除服从正态分布的噪声有

很好的效果。一维高斯函数为             其中的σ 决定

了高斯滤波器的宽度。对图像来说，常用二维零均值离散高

斯函数做平滑滤波器。 

二、图像拼接技术 

 
图像拼接是一个多步骤的过程，大体上看，可以分为图

像获取、图像预处理、图像配准、图像融合等步骤。由于采

取的方法各不相同，不同方法间步骤也有较大的不同，但总

体过程相差无几，图像拼接的流程图如图 1 所示。 

图 1 图像拼接基本流程 

2.1 图像获取 

摄像头或者 CMOS/CCD 等图像感应器能将捕捉到的光源

信号转化为数字信号，存储为 RAW 格式文件，RAW 文件是一

种记录了数码相机传感器的原始信息，同时记录了由相机拍

摄所产生的一些原数据（Metadata，如 ISO 的设置、快门速

度、光圈值、白平衡等）的文件。RAW 是未经处理、也未经

压缩的格式，可以把 RAW 概念化为“原始图像编码数据”。

对 RAW 文件的处理不方便看到相应具体效果，本文处理方式

是将原始数据文件格式转换成方便处理的图像格式再处理。 

目前比较流行的有多种图像文件格式，典型的有 BMP、

GIF、TIFF、JPEG 等，图像的文件格式在图像处理中有着重

要的作用，其中 BMP 图像格式应用最广泛，本节将简要介绍

BMP 图像文件格式。 

BMP（Bitmap File）是一种 Windows 采用的点阵式图像

文件格式，主要由位图文件头、位图信息头、位图调色板以

及位图数据四个部组成。结构如表 1 所示： 

表 1 BMP 位图文件组成 

BMP 位图文件的第四部分是实际的图像数据。对于具有

调色板的位图，图像数据就是该像素在调色板中的索引值。

对于 2 色黑白图像，每个字节可以表示 8 个像素，对于 16

色像素，每个字节可以表示两个像素，对于 256 色像素，每

个字节可以表示一个像素。 

将原始 RAW 格式文件按照一定规则添加相应的头文件

以及相应的信息头等，能将原始 RAW 文件转换成 BMP 格式位

图文件。转换前后文件如图 2所示。 

2.2 图像预处理 

由于图像采集过程中环境光线和摄像机本身成像质量

以及格式转换等因素的影响，有外界的噪声加入到图像中，

使图像会发生不同程度的失真。因此对所采集到的图像进行

处理前，需要先对图像噪声进行平滑除噪操作。由于我们只

要求选择有突出感兴趣的特征，衰减不需要的特征，故预处 

2.3 图像配准  

对图像进行 harris 角点算法的进行图像角点的提取，

利用 harris 算法找出一幅图像中像素数据比较突出的点，

即为特征点或角点。它的具体算法是通过分析像素周围区域

自相关函数的自相关矩阵特征值来判断某一点是否为角点。 

Harris 角点检测算子定义了任意方向上的自相关值 E

（u，v）为一组方形区域中图像灰度误差的总和，即： 

其中λ 1，λ 2 为 M 矩阵的两个特征值，可以表示局部

自相关函数的曲率，Det（M）代表求矩阵行列式，Trace（M）

代表求矩阵的迹，k 取经验值 0.04-0.06。通过对两个特征

值进行分析，可得到以下三个情况： 

（1） 如果两个特征值都比较小，说明窗口所处区域灰

度值变化比较平坦，即沿着任意方向移动，函数 E（u，v）

的变化不明显。 

（2） 如果两个特征值一大一小，说明这是一条边缘

线。当沿着边缘方向移动时，函数 E（u，v）出现轻微变化，

而当垂直于边缘移动时，函数值（u，v）则变化剧烈。 

（3） 若两个特征值都比较大，则表明该区域呈现尖峰

状。当沿着任意方向移动时，函数 E（u，v）变化剧烈，这

意味着该像素点是一个焦点。 

提取的角点流程如图 3 所示： 

图 3 角点提取流程图 

式中，W1和 W2是分别以 I1的角点 P1和 I2的角点 P2为中

心点两个大小相同窗口，u1，u2为灰度均值，（xi，yi）为取

值范围的窗口大小。 

 NCC 算法通过计算模版图像和搜索图像互相关值来确

定匹配程度，互相关值最大时位置决定模版图像在搜索图像

中的位置，进行角点匹配时，先对图像 I1 中的任一角点，

寻找到图像 I2 当中和它的相关性最大的角点，当双向搜索

到最大相关性角点彼此都对应并且相关性最大时候，我们就

认为找到了一对候选匹配点。 

具体实施中，将两幅图像进行 Harris 角点检测后，分

别得到角点对应与该图像的坐标位置，以该坐标位置为中

心，分别取其附近的 8 个像素值，然后进行与另一幅图像进

行匹配，找出距离最小的点作为匹配点。接着，将图像一中

的角点 1 与图像二中的所有角点进行相减，得到一个最小误

差值，并记录下该位置，这样依次将图像一中的角点 2，角

点 3 一直到最后的角点都进行相减，即可得到两幅图像之间

的最佳匹配点。 

2.4 图像融合 

 确定了待配准两幅图像的对应点后，利用这些对应的

点对，以一幅图像为参考，将另外一幅图像归一化到以参考

图像为标准的坐标系中，将所得的图像最后需要对图像进行

融合，即对图像的缝合，以对缝合的边界进行平滑处理，以

使得图像看起来自然。常用的图像融合方法为加权平均法。 

加权平均法对图像的融合的原理为对重合区域的像素

值先进行加权，之后再叠加平均。如下式所示： 

这里 w1和 w2分别是第一幅图像和第二幅图像中重合区

域所对应的像素的权值，并且满足 w1+w2=1 ，而且

0<w1<1,0<w2<1，选择适当的权值，可以使重叠的区域实现平

滑的过渡，并且能够消除拼接的痕迹。其中，权值的选择使

用的是 Szeliski 提出的渐入渐出的方法： 

其中，w1和 w2与重叠区域的宽度有关，一般取 

图 2 图像数据采集与转化结果 

2

2
-

2
1

(x )

2

x

g e 

 


 
2

,

E u ,v (x ,y )[I(x u ,y v )- (x ,y )]

x y

   

u，v 为 x，y 方向上的微小偏移量。I（x，y）为（x，

y）像素点的灰度值，I（x+u，y+v）为（x，y）有微小偏移

后的灰度值：ω（x，y）为高斯滤波器，用来过滤噪声。 

 

M 为 2x2 的对称矩阵 

式中 Ix,Iy 为像素点沿着 x,y 方向的一阶导数。 

M 是局部自相关函数，其特征值可以表示局部自相关函

数的曲率。由于 Harris 具有各向同性，故 M 也可以保持其

旋转的不变性。实际应用中用来计算角点的响应函数如下： 

开 始

产 生 高 斯 窗 口 滤 波

计 算 自 相 关 矩 阵 M

计 算 R 值 ， 并 找 R m a x

计 算 阀 值 T

R ( i , j ) > T ?

标 记 角 点 不 标 记

Y

N

结 束

图 4 高斯去噪提取的特征点 

判断角点时，先对 R 进行非极大窗口抑制，并设定一个

阀值 T，本例中 T 值为 0.01 倍最大 R 值，当计算出来的 R

值大于阀值 T，即可以表示找到一个角点，否则就不是。特

征点一般来说是局域范围内的极大兴趣值对应像素点。图 4

所示为经过高斯去噪后所提取的特征点，图中点状标记符号

即为特征点，为了增加图像中的特征点，添加了两个标注性

符号，为了方便图像在之后的拼接中配准。 

 

它的泰勒展开式为 

其中，width 表示重叠区域宽度，并且 w1+w2=1，

0<w1<1,0<w2<1，。在重叠区域中，w1由 1 逐渐变到 0，w2由 0

逐渐变到 1，由此即可以实现重叠区域的 f1 慢慢平滑过渡

到 f2。 

图 5  加权平均融合过程 

（未完，下转第四版） 
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2016 年 3 月 8 日 

哈工大与大庆市联合组建哈工大新兴产业集团 

2 月 25 日，哈工大与大庆市人民政府签订框架协议，双

方将联合组建大庆哈工大新兴产业集团，合力打造区域创新

平台和新兴产业龙头。集团公司将着眼构建支撑大庆可持续

发展区域创新体系，依托哈工大技术和人才优势，通过市场

化运作方式，整合高校、政府、产业和市场等各方面资源，

打造面向节能环保、新能源和可再生能源、高端装备等战略

新兴产业领域的科技成果转化、关键共性技术攻关、人才与

技术引进平台，在主导业务领域形成一流品牌产品和核心竞

争优势。                          （来源：哈工大新闻网） 

像人一样精确的机械手 

要求的标准。ISO/TS 15066 是一个全面的文档来帮助机

器人单元集成商在安装协作机器人时进行风险评估。该标

准描述了各种协作的概念和关于实现这些概念的细节要

求。除了设计和风险评估的要求，该标准也提供了一个关

于疼痛阈值对机器人速度、压力和特定的身体部位影响的

研究。                             （来源：机器人网） 

 

埃斯顿牵手意大利 Euclid Labs 

在宁签署战略合作协议 

 

埃夫特荣获工控网发展突破奖殊荣 

作为工业控制行业受众最广泛的行业年度大会，

2016CAMRS 中国自动化市场研讨会暨中国自动化“互联网+”

年会堪称是行业的风向标。本次行业年度大会经过用户专家

评委会、网络用户以及工控网综合评议，埃夫特荣膺发展突

破奖。这是行业对埃夫特多年聚焦行业应用且在多个细分行

业率先突破的褒奖。               （来源：埃夫特机器人） 

 谷歌发布升级版 Atlas  自主平衡直立行走 

波士顿动力公司近日展示了最新升级 match 版的

Atlas 人形机器人。Atlas 人形机器人高 5 英尺，重 180

磅，其运动能力已经达到能自控的程度，可以检测环境，

自主完成一些简单的搬运工作。具有自主平衡能力，不但

能在雪地中直立行走，摔倒后还能自行爬起，继续前行。 

（来源：腾讯科技）  

Akamai 推出机器人管理器 

Akamai 推出了一款新的机器人管理器工具，可以让客

户对机器人流量进行精细控制，让客户查看自己网站上所

有机器人流量的全局图，并可以获得单个机器人的细节信

息如主机名、来源 IP 地址、活动类型以及对网站性能的

影响。这款机器人管理器工具将在本月底时正式推出，价

格根据该服务处理的流量大小而定。（来源：TechCrunch 中国） 

用眼睛控制虚拟现实内容 

Cnet 近日报道了一项名为“Eyefluence”的新型眼控

技术，能够追踪用户眼部运动实现操作，它是专为虚拟现

实、增强现实头戴而生。该技术是通过先进的眼部扫描仪

及眼球追踪硬件结合，再加上一个独立的用户 UI，来实现

不易导致眼睛疲劳的眼控操作。用户可以直接用眼神操作

虚拟现实系统的一切内容，包括移动光标至某个应用、控

制游戏、操作物体等等，完全解放双手。 （来源：腾讯科技） 

 

 

国务院发众创空间发展指导意见 

促经济转型升级 

国务院办公厅发布关于加快众创空间发展服务实体经

济转型升级的指导意见。意见要求，通过龙头企业、中小微

企业、科研院所、高校、创客等多方协同，打造产学研用紧

密结合的众创空间，吸引更多科技人员投身科技型创新创

业，促进人才、技术、资本等各类创新要素的高效配置和有

效集成，推进产业链创新链深度融合，不断提升服务创新创

业的能力和水平。意见明确了五项重点任务：在重点产业领

域发展众创空间；鼓励龙头骨干企业围绕主营业务方向建设

众创空间；鼓励科研院所、高校围绕优势专业领域建设众创

空间；建设一批国家级创新平台和双创基地；加强众创空间

的国际合作。                           （来源：新华网） Leap Motion 的手势追踪技术 Orion， 

专为 VR 而生 

 
 Leap Motion 最近推出了全新的软硬件解决方案

Orion，而且专为 VR 准备。Leap Motion 控制器将会与键

盘、鼠标、手写笔或触控板协同工作。当 Leap Motion 软

件运行时，将它插入 Mac 或 PC 中，只需挥动一只手指即

可浏览网页、阅读文章、翻看照片，还有播放音乐。即使

不使用任何画笔或笔刷，用您的指尖即可以绘画，涂鸦和 

中国自主研发的复合型机器人开始批量生产 

 
新松机器人自动化公司自主研发生产的复合型机器人已

经开始批量生产。这款机器人不但集成了智能移动机器人、

通用工业机器人等工作单元，同时还采用了视觉误差补偿等

技术，满足了对整个机械结构运动精度的苛刻要求，避免了

多个运动单元的误差累积而造成的精度不达标。机器人的车

体定位精度达到±5 毫米，物料定位精度则达到了±1 毫米，

实现搬运、上下料等基本功能。           （来源：新华网） 

 

芜湖市财政局开展机器人产业集聚重点项目调研 

为进一步了解机器人产业集聚发展基地建设情况、重点

支持项目建设进展情况以及专项资金安排使用情况。芜湖市

财政局会同市发改委、滨江智能装备产业发展有限公司组成

调研组对 2013 年以来获得机器人产业集聚专项资金支持的

重点项目开展调研。调研组深入鸠江区、经济技术开发区、

芜湖县，认真听取县区关于机器人产业集聚重点项目进展、

专项资金拨付等情况汇报，并就机器人产业政策兑现中存在

的问题和政策调整进行了座谈交流。     （来源：芜湖经建科） 

 

 

盾安环境牵手美国高校建机器人研究所 

Rethink 机器人国内首家生产基地将落户长沙 

埃斯顿与意大利Euclid Labs在南京签署战略合作协议。

公司拟以 140 万欧元收购 Euclid Labs SRL 部分股权并增资，

完成后占其 20%股权，并计划于 2018 年 1 月 1 日到 12 月 31

日期间对 Euclid Labs SRL 的持股比例从 20%增加至 51%。双

方还将共同出资 200 万人民币在中国境内注册设立一家新的

合资公司，开拓国内机器人应用市场。   

（来源：埃斯顿自动化） 

 

近日，盾安环境与田纳西大学在美国田纳西州签订《建

立联合机器人研究院和初步投资的框架协议》，双方将共建田

纳西大学-盾安联合机器人研究院，作为研究和发展工业机器

人制造及智能传感器相关关键技术的研发基地。  

                                         （来源：沈阳日报） 

在瑞森可机器人大中国区战略合作发布会上，湖南瑞森

可机器人科技有限公司与美国 Rethink Robotics 公司、市政

府签订战略合作协议，将世界领先的智能协作机器人技术引

入中国，Rethink 机器人国内首家生产基地也将落户长沙。

未来长沙将与清华大学、美国 Rethink Robotics 公司、湖南

瑞森可机器人科技有限公司进一步深化合作，加快培育壮大

长沙协作机器人产业，长沙将着力打造政、产、学、研、金

各方面的通道，为企业发展提供全面的服务。 

（来源：长沙晚报） 

 

 

（上接第一版） 

业务量并不是很大，仅能满足政府考核指标

的需求。根据研究院现状和技术储备情况，

为迅速改变目前研究院被动接受业务的现

状，计划在项目推进部招聘专业的市场人

员，主动出击，扩大技术应用范围和领域。

2016 年，计划重点开拓芜马合铜宣区域市

场，形成主要行业应用案例 3~6 个，将 2016

年的市场销售目标提高到实现销售合同额

1000 万元，回款 500 万元；2017 年重点推

进宁杭和安徽其它区域市场的业务，市场销

售目标为实现销售合同额 3000 万元，回款

1500 万元；2018 年争取实现销售合同额 1

亿元，实现回款 4000 万元的目标。 

四、梳理行业，做强应用点； 

根据研究院前瞻技术和关键技术研究

情况，目前研究院在机器视觉技术和自动化 

化装备研发，以及服务机器人的研发方面，

已经具备了一定的实力。目前研究院的液袋

高速拣选系统正在某大型药业企业试用，3D

视觉抓取系统在某国防企业、成型管视觉检

测系统在某汽车零部件制造企业均已签订

合同，包装防错系统已经在某汽车零部件企

业投入使用。结合研究院现有研发工作开展

情况和市场应用情况，研究院应重点做好行

业应用情况梳理，从以下几个方面推进公司

技术研发成果的应用： 

1、重点推进机器视觉技术的研发，实

现嵌入式立体 3D 视觉的技术性突破，重点

开拓机器视觉应用市场，实现机器视觉在医

药、食品、国防、汽车零部件等行业的应用。 

2、全力推进服务机器人预研工作，争

取阶段性研发成果在相关行业实现应用，

2016 年的重点目标是推进送餐机器人和智 

 

 

能餐车等服务机器人在餐饮行业的应用。 

3、根据企业的个性化需求，做好自动

化装备的研发，推进企业装备智能化和企业

的智慧工厂建设。 

五、布局未来，逐步产业化。 

芜湖市与哈工大共同出资成立哈特研

究院的目的是建立哈工大机器人研究所与

芜湖市机器人产业园技术交流的平台和通

道，为芜湖市机器人产业的发展提供技术支 

撑，逐步引进和孵化机器人领域的高新技术

企业。从这个定位出发，研究院在具备了一

定的技术力量和应用市场后，未来应考虑逐

步将技术相对成熟且技术具备一定应用市

场的专业部门进行事业部化，并通过事业部

制的运作逐渐过度到公司化的运作。贯彻落

实“大众创业，万众创新”，在研究院形成

“自主创业”、“人人创新”的新态势，鼓 

 

励员工利用研究院的平台自主创业；鼓励员

工通过众筹等方式持有新孵化公司的相关

股份；研究院相关专利经过评估后可以入股

新孵化的公司，并可以从专利股份中拿出

50%对技术团队进行股权奖励；允许新孵化

的公司通过参加中小企业创新大赛和路演

等方式引入中小企业创新基金、众创基金，

以实现天使轮投资；以形成研究院创新、创

业的企业文化氛围、促进研究院的科技成果

尽快产业化，助力芜湖机器人产业园的发

展。 

总之，在品牌推广和市场开拓方面，我

们的思路是明确的，我们的目标是要做技术

的先行者，做行业的引导者，做产业的推动

者，百尺竿头更进一步，成为国内具有一定

影响力的机器人技术服务中心和企业孵化

平台。               （总经理：高云峰）               

设计。Leap Motion 控制器可追踪全部 10 只手指，以超过

每秒 200 帧的速度追踪手部移动，精度高达 1/100 毫米。                                       

（来源：网易科技） 

ISO 发布协作机器人设计标准 

解决人机协作安全问题 

 
国际标准化组织(ISO)发布了 ISO/TS 15066，作为支持

ISO 10218 的补充文档。ISO 10218 是对于工业机器人安全 

近日，华盛顿大学的研究者们以真人手为蓝本，制作

出了一个像人手一样精细的机械手。光扫描人手再 3D 打印

出手的所有骨骼，各个部分用一系列高强度 Spectra 绳做

人工韧带连接在一起，用激光切割的乳胶片复制出柔软的

组织，再用 Spectra 绳复原肌腱部分，Spectra 绳覆盖在

乳胶片上，乳胶像柔软的组织包裹着肌腱，再用一个激光

切割出的复杂的乳胶网当作伸肌罩，包裹住手指，帮助手

指集中力量。最后，手部肌肉使用 10 个 Dynamixel 伺服马

达复制。这只手被遥控时能完成多种指令，能轻易地抓取

大量物品。                     （来源：机器人大讲堂） 

日航在羽田机场实验用机器人回答旅客咨询 

 
日本航空公司 9 日在羽田机场国内线第 1 航站楼展开实

验，使用人型机器人“NAO”与旅客对话或广播通知出发航班

信息等。实验期为 9～11 日以及 16～18 日的共 6 天。 

据日航介绍，NAO 由法国企业制造，身体为白色，高约

60 厘米，除日语外还可讲英语和汉语。机器人被摆放在出发

柜台和安检处，旅客向其提问后，NAO 除了告知机场设施、

航班信息以及目的地天气以外，还可回答安检截止时间。 

（来源：新华网） 

                                 

 

http://www.gg-robot.com/search/Rethink%BB%FA%C6%F7%C8%CB.html
http://www.gg-robot.com/search/%B3%A4%C9%B3.html
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服务机器人的 Android 远程控制终端软件设计 基于嵌入式的机器人手持控制器的硬件设计 
▇服研中心 胡飞 

目前对于服务机器人的操控及相应信息的显示，比较成

熟的技术大体上都是基于 PC 平台上，如基于 wifi 无线网络

的 PC 端操控、基于 Internet 的 PC 机遥控或基于 GSM/GPRS

远程操控等，这些监控和控制的方式基本上满足应用需求，

但 PC 机作为上位机的明显缺点是便携性不高，很难适应一

些特殊的场所。本文是利用相对成熟的 wifi 技术，在

Android 平台上设计一款终端软件，实现远程对服务机器人

Hero 的控制及显示机器人的相关信息。 

文中设计的终端软件采用的是 C/S 模式，即客户端/服

务器通信模式，其中服务器需要创建监听特定端口的

ServeSocket,ServerSocket 负责接收客户端连接请求，图 1

显示了 ServerSocket 与 Socket 之间的交互过程。 

▇服研中心 陈双  

机器人手持控制器——POCU（Portable operator 

control units）最早由美国的IRobot公司提出，最早运用

于小型移动机器人平台之上，多国的搜救、排爆机器人都

配备有便携式的控制器，如以色列的毒蛇（Viper）、英国

的龙行者（Dragon Runner）等。控制器主要实现与机器人

本体之间的数据通信，包括机器人控制命令，当前机器人

姿态信息，机器人视觉信息等。 

本设计目标是将控制器小型化，设计单人能够手持的

设备。因此采用嵌入式系统的设计思想，选用ARM11核心的

S3C6410作为主控制器，配备7吋触摸液晶屏实现机器人三

维动画和图像的显示，C8051F500作为从控制器，实现数据

采集和CAN总线通讯功能。其中数据、图像以及音频传输模

块选用小体积模块，其外形均在45mm×50mm左右，符合设

备小型化的要求。由于机器人本体的多关节结构一般采用

的是分布式运动控制方式，需要支持总线的有缆通信，设

计中采用CAN总线，C8051F500内部集成CAN控制器，最高的

位速率能够达到1Mbps。为实现设备的长时间工作，配备了

8000mAh的聚合物可充电电池，可支持设备4-5小时正常工

作。图1为设计中的架构示意图。 
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作为服务器端的终端设备（Android 手机或 Android 平

板电脑）经过 TCP 协议下的 ServerSocket 与作为客户端的

服务机器人相连接后，便可根据事先设定的协议向客户端发

送控制指令使服务机器人执行相应的操作。客户端与服务器

执行相应协议的前提是确保终端设备和机器人通过 wifi 连

接方式连接至同一路由器，终端设备通过路由器建立的局域

网发送数据给机器人的 wifi 芯片（ESP8266），wifi 芯片接

收到数据后将数据发送给机器人 CPU，机器人也可通过局域

网将自身的数据返回至终端设备。文中设定的协议数据是按

由 16 进制数组成的指令+参数的方式进行传输，表 1 列出了

部分协议，当服务机器人接收到不同的通信协议时，便可产

生不同的动作。 

由于设计目标是实现控制器的小型化，所以在硬件设

计过程中全部采用贴片元件（SMD），达到节省空间的目的。

考虑到信号的完整性，主控制器和从控制器的电路分别单

独设计，在 PCB 板上的距离也较远。下面对硬件设计中的

其中几部分分别细述： 

1、视频解码的实现 

由于三星的 S3C6410 只支持 ITU-BT.601/656 的视频协

议，机器人本体携带摄像机一般为模拟的 CCD 或是 CMOS 摄

像头，输出信号为 AV 格式，设计中采用 TI 的 TVP5150 解

码，TVP5150 是一款低功耗，支持 NTSC/PAL/SECAM 等格式

的高性能视频解码芯片，输出视频信号符合 ITU-R BT.656

标准。它具有超小型的 32 脚 TQFP 封装，因此更加适合便

携、低功耗的应用场合；  

2、网络功能的实现 

考虑到现在网络摄像机的流行，以后的机器人平台可

能会搭载网络摄像机，因此在此设备扩展了网络接口。采

用 DAVICOM 公司的 10/100Mb/s 自适应以太网芯片

DM9000，它是完全综合的、成本较低的单一快速以太网控

制器芯片，具有通用的处理器接口，并有成熟的驱动可供

使用。 

3、C8051F 单片机系统 

在设计中，C8051F500 负责模拟量采集（摇杆输入）、

数字按键识别，还有部分的数据通信功能，为此在设计中

构建了 C8051F500 的最小系统，实现上述功能。 其他的硬

件部分不再详述。 

整个硬件系统设计过程遵循电路板设计规则，在设计

PCB 过程中充分考虑元件的布局，使其满足热效应原则、抗

干扰原则、最近相邻原则，并同时保证了整块 PCB 设计的

正确性、可靠性、合理性、经济性以及热设计、电磁抗干

扰等。其中由于 CAN 总线通信和无线串口通信不会同时工

作，此设计采用小型继电器，有缆接入情况下无线串口发

送模块自动断开，降低功耗。模拟数据采集部分，模拟地

与数字地相隔离，保证数据采集结果的可靠性。图 2 是设

计完成的硬件系统。经实验，系统运行稳定可靠。 

 

图 2 硬件系统设计效果图 

本文开发所使用的平板电脑的 Android 版本为

Android4.3，在Eclipse开发环境中设计了终端软件的界面，

其主要包含了登录界面、欢迎界面、操作界面、送餐界面及

点歌界面，如图 2 至图 6 所示。 

在登陆界面下，可选择点击公司官网或者修改密码按

钮，分别可查看公司官网相关信息和密码重置的目的。 

 

图 1 手持控制器的整体结构示意图 

图 1 ServerSocket 与 Socket 的交互 

表 1 通信协议 

图 2 登录界面 

图 3 欢迎界面 

图 4 操作界面 

操作界面下，包含了前进、后退、左转、右转等按钮，

用户可根据需要控制机器人运行的速度及方向，在该界面

下，可显示当前机器人的信息。 

在送餐界面下选择指定的桌号后，机器人能够自行将所

放物品送至该桌号并返回至起始位置。 

图 5 点歌界面 

在语音界面下，可使机器人播放所选取的指定音乐，用

户还可根据需求修改餐桌号及歌曲名称。图中默认的播放模

式为列表循环模式，用户可根据需要切换至其他模式下。 

Android 因其性能优异、平台开放的特点，在智能手机、

平板电脑、车载导航仪和数字电视等领域获得普遍应用，本

文提出了服务机器人的 Android 远程控制终端软件设计，该

软件可实现对服务机器人的远距离控制，操控机器人实现基

本的送餐、点歌等功能，在后期的工作中，将进一步优化该

软件以便完善其功能。 

欢迎界面包含了本地 IP 地址以及监听的端口号，用户

点击开始监听按钮后，服务端开始监听默认的 1234 端口，

随后打开作为客户端的服务机器人，等待机器人连接至服务

端，用户也可改变服务端监听的端口号，只要该端口号不被 

 

（上接第二版） 

2.5 图像拼接实验 

 在实验过程中，首先为了验证拼接的可靠性以及算法

的准确度，先将一幅 BMP 图像分割成两幅具有交叉部分的子

图，利用这两幅图像进行拼接，将拼接后的图像与原图进行

比较，结果如下： 

从以上拼接过程中以及拼接后的图像与原图像进行比

较后可以看出，图像经过角点提取然后拼接融合等过程，可

以很好的拼接两幅具有交叉部分的图像。 

三、总结  

 本文主要介绍了图像拼接技术中使用到的相关技术的

原理和方法。即图像经视觉传感器采集到原始图像数据后转

换成可处理图像格式，并对两幅具有重合区域图像进行角点

提取、匹配与融合，最终形成大视场图像的技术，最后对该

图像拼接算法进行了实验验证。 

 对于拼接技术而言，目前拼接方法众多，但各方法适

用条件各异，鲁棒性差别大，在使用时需要考虑图像拼接方

法的适用范围、算法复杂度以及匹配精度等问题，择优选择，

并针对特定应用需求进行相应改进。 

图 6 分割前原图像 

图 7 分割后图像 图 8 角点提取 

图 9 拼接后图像 

其他应用程序占用即可。 


