
	2009-2010年中国智能清洁机器人发展研究与前景预测报告





[image: cover]








中国市场调研网


2009-2010年中国智能清洁机器人发展研究与前景预测报告
www.20087.com
第1页　共2页


第2页　共2页
一、基本信息
	名称：
	2009-2010年中国智能清洁机器人发展研究与前景预测报告

	报告编号：
	0262203　　←电话咨询时，请说明该编号。

	市场价：
	电子版：7800 元　　纸介＋电子版：8200 元

	优惠价：
	电子版：7020 元　　纸介＋电子版：7320 元　　可提供增值税专用发票

	咨询电话：
	400 612 8668、010-66181099、010-66182099、010-66183099

	Email：
	Kf@20087.com

	在线阅读：
	

	温馨提示：
	订购英文、日文等版本报告，请拨打订购咨询电话或发邮件咨询。



二、内容简介
　　移动机构是清洁机器人的主体，决定了清洁机器人的运动空间，一般采用轮式结构。传感器系统一般采用超声波传感器、红外光电传感器、接触传感器等构成多传感器系统。随着近年来控制技术、传感技术以及移动机器人技术等技术的迅速发展，智能清洁机器人控制系统的研究和开发已具备了坚实的基础和良好的发展前景。吸尘系统在原理上与传统立式吸尘器相同，主要是在结构设计上更多考虑结构尺寸、集成度以及一些辅助机构的合理布置和利用，以此来提高能源利用率和工作效率。现在的智能清洁机器人通过软硬件的合理设计，使其能够自动避开障碍物，实现一般家居环境下的自主清洁工作。
　　进入2008年9月以来，美国金融市场风云再起，雷曼兄弟控股公司破产、美洲银行收购美林集团、AIG集团陷入危机，强烈震撼了美国金融市场，并在国际金融市场掀起滔天巨浪，旷日持久的美国次贷危机转化为严峻的世纪性金融危机。由于这场金融危机仍处于持续发展中，金融市场瞬息万变，危机将走向何方并止于何处巨大的不确定性笼罩全球。同样，这场危机的影响范围和影响程度仍是未解之谜。
　　正是基于对金融危机向经济危机过渡的担忧，全球各国政府相继或联合采取了一系列的措施来加强对金融机构和金融市场的支持，除直接对金融机构的接管以及通过货币政策大量注入流动性以外，还涉及一些制度调整方面的内容，将可能给全球未来的金融发展造成一些长远的影响。目前，金融危机已对全球实体经济产生了巨大的冲击，2008年世界经济已明显放缓，下行风险逐步加大，前景更加不确定。预测2009年全球经济增长率为2.2%，发达经济体经济2009年将下降0.3%，其中，美国经济将负增长0.7%，欧元区两个主要经济体德国和法国将分别负增长0.8%和 0.5%。
　　从宏观环境来看，目前正值中国智能清洁机器人产业大变革、大发展的时代，在当前金融危机的局势下认识局势掌控方向，对智能清洁机器人产业所受到的影响和未来的发展态势予以翔实的剖析，无论是对于中国智能清洁机器人产业的长远发展，还是对智能清洁机器人产业在具体工作中的突破都具有积极的指导作用。那么，在当前金融危机爆发形势下，我国智能清洁机器人产业会受到怎样的影响而我国智能清洁机器人产业企业又该如何分析当前发展形势、制定应对策略呢最重要的，又如何在危机中寻找机遇，获得更大的发展呢
　　《2009-2010年中国智能清洁机器人发展研究与前景预测》报告是在中心机器人行业研究组课题研究成果基础上，结合对企业投资策略分析的基础上撰写而成，为企业把握整个行业发展技术、趋势以及选择基于趋势上的投资策略提供指导。
　　《2009-2010年中国智能清洁机器人发展研究与前景预测报告》主要面向智能清洁机器人相关企业，同时对研究产业发展规律、产业政策制定和欲进入的金融投资集团具有重要的参考价值。

第一章 智能清洁机器人概述
　　第一节 清洁机器人的发展概况
　　　　一、机器人发展概述
　　　　二、移动机器人发展概述
　　　　三、智能清洁机器人发展概述
　　　　四、吸尘机器人的特点
　　第二节 清洁机器人的研究现状
　　　　一、清洁机器人的特点和关键技术
　　　　二、国外清洁机器人的发展现状
　　　　三、国内清洁机器人的发展现状
　　　　四、清扫机器人存在的问题

第二章 智能型全自动清洁机器人技术工艺发展趋势分析
　　第一节 产品技术发展现状
　　　　一、电源
　　　　二、机器感知技术
　　　　三、路径规划和定位技术
　　第二节 产品工艺特点或流程
　　第三节 国内外技术未来发展趋势分析

第三章 清洁机器人的运动学模型与定位
　　第一节 清洁机器人的硬件结构
　　第二节 清洁机器人的运动学分析与定位

第四章 基于全区域覆盖的避障系统
　　第一节 避障系统概述
　　第二节 避障系统与路径规划的关系
　　　　一、红外线探测
　　　　二、碰撞探测
　　第四节 避障系统对障碍物的分类识别

第五章 基于全区域覆盖的路径规划
　　第一节 清洁机器人路径规划概述
　　第二节 全区域覆盖路径规划的指标
　　第三节 基本区域的全局路径规划
　　　　一、基本区域的全局路径规划方式
　　　　二、清洁机器人行走方向的确立
　　第四节 基于全区域覆盖路径规划环境地图的构建
　　　　二、坐标系的建立
　　　　三、环境地图的构建方法
　　　　四、对未知清扫环境的沿边学习
　　　　五、基于栅格法的环境地图的构建
　　第五节 基于全区域覆盖的迂回式路径规划及避障策略
　　　　一、迂回式避障策略
　　　　二、靠墙障碍物的避障策略
　　　　三、孤立障碍物的避障策略
　　　　四、清洁机器人的环境模型和全区域覆盖路径规划方案

第六章 自动返回充电路径规划
　　第一节 概述
　　第二节 感应回归算法
　　　　一、充电座基本结构
　　　　二、感应回归算法的基本原理
　　第三节 感应回归算法流程
　　第四节 实验结果分析

第七章 智能型全自动清洁机器人国内市场综述
　　第一节 智能型全自动清洁机器人市场现状分析及预测
　　第二节 智能型全自动清洁机器人产品产量分析及预测
　　第三节 智能型全自动清洁机器人市场需求分析及预测
　　第四节 智能型全自动清洁机器人消费状况分析及预测
　　第五节 智能型全自动清洁机器人进出口量值分析
　　　　一、2008-2009年机器人进口分析
　　　　二、2008-2009年机器人出口分析

第八章 智能型全自动清洁机器人国外市场分析
　　第一节 概述
　　第二节 亚洲地区主要国家市场概况
　　第三节 欧洲地区主要国家市场概况
　　第四节 美洲地区主要国家市场概况

第九章 智能清洁机器人发展前景分析
　　第一节 当前行业存在的问题
　　第二节 行业未来发展预测分析
　　第三节 中^智^林^－行业投资前景分析
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