
[image: C:\Users\Qimeng\Desktop\3333.png3333]












[bookmark: _GoBack]一种AR智能设备及配合其使用的机器人终端




	申请号：
	CN201621479673.0 

	申请日：
	20161230

	申请（专利权）人：
	[深圳大学]

	地址：
	广东省深圳市南山区南海大道3688号

	发明人：
	[曹广忠, 钟祥永, 孙俊缔, 梁誉馨, 许展志, 龚鼎, 黄苏丹, 邱洪]

	主分类号：
	G06F3/01

	公开（公告）号：
	CN206363263U

	公开（公告）日：
	20170728

	代理机构：
	深圳市君胜知识产权代理事务所（普通合伙）

	代理人：
	[王永文, 刘文求]



www.patexplorer.com

	（19）中华人民共和国国家知识产权局

	[image: ]
	
	

	
	（12）实用新型专利

	（10）授权公告号 CN206363263U
（45）授权公告日 20170728



	（21）申请号 CN201621479673.0

（22）申请日 20161230

（73）专利权人 [深圳大学]

地址 广东省深圳市南山区南海大道3688号

（72）发明人 [曹广忠, 钟祥永, 孙俊缔, 梁誉馨, 许展志, 龚鼎, 黄苏丹, 邱洪]

（74）专利代理机构 深圳市君胜知识产权代理事务所（普通合伙）

      代理人 [王永文, 刘文求]
	

	（54）实用新型名称
     一种AR智能设备及配合其使用的机器人终端
	


	（57）摘要
     本实用新型公开了一种AR智能设备及配合其使用的机器人终端，其中，所述AR智能设备包括：用于采集生物信号并进行处理后转换为生物控制信号，发送至控制端通讯模块的生物传感器；以及与所述生物传感器连接，用于将处理后的生物控制信号通过网络发送至机器人终端、以控制机器人终端完成相应任务的控制端通讯模块。本实用新型所提供的AR智能设备，使得机器人终端可通过AR智能设备进行远程控制，从而解决现有技术中机器人终端的远程控制皆是通过手机或电脑进行，操作不方便的问题。
	



	权 利 要 求 书


1.一种AR智能设备，其特征在于，所述AR智能设备包括：
用于采集生物信号并进行处理后转换为生物控制信号，发送至控制端通讯模块的生物 传感器；
以及与所述生物传感器连接，用于将处理后的生物控制信号通过网络发送至机器人终 端、以控制机器人终端完成相应任务的控制端通讯模块。
2.根据权利要求1所述的AR智能设备，其特征在于，所述AR智能设备还包括：
与所述控制端通讯模块连接，用于采集使用者声音、并通过控制端通讯模块发送至机 器人终端的控制端麦克风。
3.根据权利要求2所述的AR智能设备，其特征在于，所述AR智能设备还包括：
与所述控制端通讯模块连接，用于接收由机器人终端采集，并通过控制端通讯模块发 送而来的声音后播放的控制端扬声器。
4.根据权利要求3所述的AR智能设备，其特征在于，所述AR智能设备还包括：
与所述控制端通讯模块连接，用于接收由机器人终端采集，并通过控制端通讯模块发 送而来的影像后播放的AR显示器。
5.根据权利要求1所述的AR智能设备，其特征在于，所述生物传感器通过蓝牙与控制端 通讯模块进行有线连接。
6.根据权利要求2所述的AR智能设备，其特征在于，所述控制端麦克风通过3.5mm接口 与控制端通讯模块进行有线连接。
7.根据权利要求3所述的AR智能设备，其特征在于，所述控制端扬声器通过3.5mm接口 与控制端通讯模块进行有线连接。
8.根据权利要求4所述的AR智能设备，其特征在于，所述AR显示器通过以太网与控制端 通讯模块进行有线连接。
9.一种配合如权利要求1至8中任意一项所述AR智能设备的机器人终端，其特征在于， 所述机器人终端包括：
与所述通讯模块进行网络连接，用于接收来自于通讯模块的生物控制信号后，发送至 控制芯片的被控端通讯模块；
与所述被控端通讯模块连接，用于接收生物控制信号，并根据所接收的生物控制信号 生成并发送相应的控制指令至该指令的具体执行单元的控制芯片。


	说 明 书


一种AR智能设备及配合其使用的机器人终端
技术领域
本实用新型涉及AR设备技术领域，尤其涉及的是一种AR智能设备及配合其使用的 机器人终端。
背景技术
基于互联网的机器人终端能够在人类无法亲临现场的情况下实现远程对现场的 勘测、排爆、侦察和探索等任务，甚至可以帮助人类远程与人互动与交流。
而增强现实技术（AR）是随着虚拟现实技术（VR）迅速发展和实际应用需要而出现 的一种将真实世界信息与虚拟世界信息“无缝”集成的新技术，通过这种技术使虚拟环境与 实际环境融为一体，提高了使用舒适性。
目前，机器人终端的远程控制皆是通过手机或电脑进行，操作不方便。
因此，现有技术还有待于改进和发展。
实用新型内容
鉴于上述现有技术的不足，本实用新型的目的在于提供一种AR智能设备及配合其 使用的机器人终端，旨在解决现有技术中机器人终端的远程控制皆是通过手机或电脑进 行，操作不方便的问题。
本实用新型的技术方案如下：
一种AR智能设备，其中，所述AR智能设备包括：
用于采集生物信号并进行处理后转换为生物控制信号，发送至控制端通讯模块的 生物传感器；
以及与所述生物传感器连接，用于将处理后的生物控制信号通过网络发送至机器 人终端、以控制机器人终端完成相应任务的控制端通讯模块。
优选方案中，所述的AR智能设备，其中，所述AR智能设备还包括：
与所述控制端通讯模块连接，用于采集使用者声音、并通过控制端通讯模块发送 至机器人终端的控制端麦克风。
优选方案中，所述的AR智能设备，其中，所述AR智能设备还包括：
与所述控制端通讯模块连接，用于接收由机器人终端采集，并通过控制端通讯模 块发送而来的声音后播放的控制端扬声器。
优选方案中，所述的AR智能设备，其中，所述AR智能设备还包括：
与所述控制端通讯模块连接，用于接收由机器人终端采集，并通过控制端通讯模 块发送而来的影像后播放的AR显示器。
优选方案中，所述的AR智能设备，其中，所述生物传感器通过蓝牙与控制端通讯模 块进行有线连接。
优选方案中，所述的AR智能设备，其中，所述控制端麦克风通过3.5mm接口与控制 端通讯模块进行有线连接。
优选方案中，所述的AR智能设备，其中，所述控制端扬声器通过3.5mm接口与控制 端通讯模块进行有线连接。
优选方案中，所述的AR智能设备，其中，所述AR显示器通过以太网与控制端通讯模 块进行有线连接。
一种配合如上任意一项所述AR智能设备的机器人终端，其中，所述机器人终端包 括：
与所述通讯模块进行网络连接，用于接收来自于通讯模块的生物控制信号后，发 送至控制芯片的被控端通讯模块；
与所述被控端通讯模块连接，用于接收生物控制信号，并根据所接收的生物控制 信号生成并发送相应的控制指令至该指令的具体执行单元的控制芯片。
与现有技术相比，本实用新型所提供的AR智能设备，由于采用了用于采集生物信 号并进行处理后转换为生物控制信号，发送至控制端通讯模块的生物传感器；以及与所述 生物传感器连接，用于将处理后的生物控制信号通过网络发送至机器人终端、以控制机器 人终端完成相应任务的控制端通讯模块。使得机器人终端可通过AR智能设备进行远程控 制，从而解决现有技术中机器人终端的远程控制皆是通过手机或电脑进行，操作不方便的 问题。
附图说明
图1是本实用新型AR智能设备较佳实施例的功能原理框图。
图2是本实用新型机器人终端较佳实施例的功能原理框图。
具体实施方式
本实用新型提供一种AR智能设备及配合其使用的机器人终端，为使本实用新型的 目的、技术方案及效果更加清楚、明确，以下参照附图并举实例对本实用新型进一步详细说 明。应当理解，此处所描述的具体实施例仅仅用以解释本实用新型，并不用于限定本实用新 型。
如图1所示，本实用新型提供了一种AR智能设备，其包括用于采集生物信号并进行 处理后转换为生物控制信号，发送至控制端通讯模块的生物传感器；以及与所述生物传感 器连接，用于将处理后的生物控制信号通过网络发送至机器人终端、以控制机器人终端完 成相应任务的控制端通讯模块。所述生物传感器通过蓝牙与控制端通讯模块进行有线连 接。
为了更丰富AR智能设备及其与机器人终端所组成的远程控制系统；所述AR智能设 备还包括：与所述控制端通讯模块连接，用于采集使用者声音、并通过控制端通讯模块发送 至机器人终端的控制端麦克风，以及与所述控制端通讯模块连接，用于接收由机器人终端 采集，并通过控制端通讯模块发送而来的声音后播放的控制端扬声器。
当进行远程通话时，控制端麦克风采集使用者声音，并将其发送至控制端通讯模 块，控制端通讯模块通过网络发送至机器人终端，机器人终端播放该声音即可完成AR智能 设备使用者的声音发送；而使用者想要听取机器人终端端的声音，则需由机器人终端采集 声音后通过网络发送至控制端通讯模块，而后控制端通讯模块将所收到的机器人终端端声 音发送至控制端扬声器，控制端扬声器进行该声音的播放，这样AR智能设备使用者即可听 到机器人终端端的声音。
所述控制端麦克风及控制端扬声器优选通过3.5mm接口与控制端通讯模块进行有 线连接。
3.5mm接口即移动终端常用的耳机接口，如手机、平板等使用的耳机接口，在连接 时，通过带有3.5mm插头的连接线连接即可。
AR智能设备的基本功能为AR显示，而在此处通过拓展其基本功能为接收机器人终 端端现场影像，并处理后播放给使用者观看，使其如同身临其境，同时，提高其对现场的判 断以配合生物传感器精确的控制机器人终端执行相应的动作，并且通过方位传感器控制机 器人终端的视觉与使用者视觉同步。而为了实现以上功能，本实用新型中AR智能设备还设 置有：
与所述控制端通讯模块连接，用于接收由机器人终端采集，并通过控制端通讯模 块发送而来的影像后播放的AR显示器；以及与所述控制端通讯模块连接，用于采集AR智能 设备的偏移数据、并通过控制端通讯模块发送至机器人终端的方位传感器。
其中，所述AR显示器通过以太网与控制端通讯模块进行有线连接。
为了配合所述AR智能设备的使用，本实用新型还提供一种机器人终端，如图2所 示，其包括：
与所述通讯模块进行网络连接，用于接收来自于通讯模块的生物控制信号后，发 送至控制芯片的被控端通讯模块；与所述被控端通讯模块连接，用于接收生物控制信号，并 根据所接收的生物控制信号生成并发送相应的控制指令至该指令的具体执行单元的控制 芯片。控制芯片可以采用英特尔凌动E3825。
所述AR智能设备与机器人终端配合使用的工作原理为：
S100、生物传感器采集生物信号并进行识别处理后转换为生物控制信号、发送至 控制端通讯模块。
AR，（Augmented Reality）即增强现实。它通过计算机技术，将虚拟的信息应用到 真实世界，真实的环境和虚拟的物体实时地叠加到了同一个画面或空间同时存在。
以麻省理工学院媒体实验室流体界面小组的研究成果SixthSense（第六感）为例 简单介绍其工作原理。SixthSense设备主要包括摄像头、小型投影仪、智能手机和镜子，其 投影仪可以将任何平面变成一个互动的显示屏。SixthSense利用摄像头和镜子来捕捉周围 的环境，然后将这种图片传给手机（手机处理这种图片，获得GPS坐标以及从互联网上搜索 相关信息），然后将这些信息从投影仪投射到用户面前的任何平面上，不管这种平面是一个 手腕，还是一面墙。由于用户将摄像头佩戴在胸前，因此SixthSense设备能够增强他所看到 的一切。例如，如果他在一个杂货店里挑选了一罐汤，SixthSense设备将能够搜索这罐汤的 相关信息，例如成分、价格和营养价值甚或用户评论，然后将它们投射到平面上。
本实用新型较佳实施例中，生物信号是指如肌电、脑电、手势及姿态等人体生物信 号。利用生物信号进行机器人终端的远程控制更接近人们的生活习惯，操作也更为方便、灵 活。
该步骤中所述的识别处理，是指生物传感器检测并判断是否存在人体生物信号， 若是，则将其转换为相应的信号。
S200、控制端通讯模块将转换的生物控制信号，通过网络传输至服务器。
S300、服务器将控制端通讯模块发送来的生物控制信号、通过网络发送至被控端 通讯模块。
S400、被控端通讯模块接收服务器所发送来的生物控制信号，并将其转发至控制 芯片。
S500、控制芯片接收来自于被控端通讯模块的生物控制信号、并根据所接收的生 物控制信号发送相应的控制指令至该指令的具体执行单元。
S610、第一紫蜂协议设备接受到来自于控制芯片的协同控制信号后，发送一条协 同指令给至少一个末端机器人终端。
S620、末端机器人终端接受协同指令后运行协同控制算法，与机器人终端进行通 信及协同作业。
多机器人终端协同作业其工作效率及工作完成度非单机器人终端作业、所能比 较，而且本实用新型多机器人终端协同作业是根据同一生物控制信号完成，控制方便，简化 了控制难度，提高了机器人终端及末端机器人终端的作业精确性。
紫蜂协议设备即ZigBee设备，ZigBee是基于IEEE802.15.4标准的低功耗局域网协 议。根据国际标准规定，ZigBee技术是一种短距离、低功耗的无线通信技术。这一名称(又称 紫蜂协议)来源于蜜蜂的八字舞，由于蜜蜂(bee)是靠飞翔和"嗡嗡"(zig)地抖动翅膀的"舞 蹈"来与同伴传递花粉所在方位信息，也就是说蜜蜂依靠这样的方式构成了群体中的通信 网络。其特点是近距离、低复杂度、自组织、低功耗、低数据速率。
S630、视觉传感器采集机器人终端所在场所的视觉信息，并将所采集视觉信息传 输至被控端通讯模块；
同时，被控端麦克风采集机器人终端所在场所的声音信息，并将所采集声音信息 传输至被控端通讯模块。
S640、AR模块显示视觉传感器所采集到的视觉信息；同时，控制端控制端扬声器播 放被控端麦克风所采集到的声音信息。
需注意的是，S630与S610及S620无必然联系，此处只是为了对两个不同具体执行 单元的工作步骤进行区分，而非先后顺序。
S650、移动模块接收来自于控制芯片的控制指令后，进行移动。
移动模块可以是滚动轮、机器人终端仿生腿或其他可以实现移动的结构，此为现 有技术，在此不进行具体限定。
S660、陀螺仪采集机器人终端的GPS信息或移动时的加速度信息，并将所采集到的 信息反馈至控制芯片。
陀螺仪是用高速回转体的动量矩敏感壳体相对惯性空间绕正交于自转轴的一个 或二个轴的角运动检测装置。利用其他原理制成的角运动检测装置起同样功能的也称陀螺 仪。陀螺仪分为，压电陀螺仪，微机械陀螺仪，光纤陀螺仪和激光陀螺仪，它们都是电子式 的，并且它们可以和加速度计，磁阻芯片，GPS，做成惯性导航控制系统。
S670、激光雷达采集机器人终端与周围环境中障碍物之间的距离，并将采集结果 反馈至控制芯片、以实现机器人终端的避障功能。
本实用新型进一步地较佳实施例中，所述机器人终端还包括：
第一紫蜂协议设备，用于根据控制芯片指令连接至少一个末端机器人终端、以实 现多机器人终端协同作业；
所述末端机器人终端包括与所述第一紫蜂协议设备连接的第二紫蜂协议设备，用 于接收来自于第一紫蜂协议设备的控制信号；
以及与第二紫蜂协议设备连接的末端控制芯片，用于将第二紫蜂协议设备所接收 的控制信号转换为控制指令，发送至该指令的具体执行单元。
本实用新型进一步地较佳实施例中，所述机器人终端还包括：
一与被控端通讯模块连接的视觉传感器，用于采集机器人终端所在场所的视觉信 息，并将所采集视觉信息传输至被控端通讯模块；
以及一与被控端通讯模块连接的被控端麦克风，用于采集机器人终端所在场所的 声音信息，并将所采集声音信息传输至被控端通讯模块；
所述AR智能设备还包括：一与控制端通讯模块连接的AR模块，用于显示视觉传感 器所采集到的视觉信息；
以及一与控制端通讯模块连接的控制端控制端扬声器，用于播放被控端麦克风所 采集到的声音信息。
本实用新型进一步地较佳实施例中，所述AR智能设备还包括：
与控制端通讯模块连接的方位传感器，用于采集AR智能设备的偏移数据、以实现 视觉传感器与AR智能设备同步偏移；
所述视觉传感器还用于在采集视觉信息时，根据控制芯片的指令偏移。
本实用新型进一步地较佳实施例中，所述AR智能设备还包括：
与控制端通讯模块连接的控制端麦克风，用于采集AR智能设备所在场所的声音信 息，并将所采集声音信息发送至控制端通讯模块；
所述机器人终端还包括：
与被控端通讯模块连接的被控端控制端扬声器，用于播放控制端所采集到的声音 信息。
本实用新型进一步地较佳实施例中，所述机器人终端还包括：
与所述控制芯片连接的移动模块，用于接收来自于控制芯片的控制指令后，进行 移动。
本实用新型进一步地较佳实施例中，所述机器人终端还包括：
与所述控制芯片连接的陀螺仪，用于采集机器人终端的GPS信息或移动时的加速 度信息，并将所采集到的信息反馈至控制芯片。
本实用新型进一步地较佳实施例中，所述机器人终端还包括：
与所述控制芯片连接的激光雷达，用于采集机器人终端与周围环境中障碍物之间 的距离，并将采集结果反馈至控制芯片、以实现机器人终端的避障功能。
本实用新型进一步地较佳实施例中，所述AR智能设备及机器人终端皆采用分布式 控制。
通过设置以上技术特征，本实用新型所提供的AR智能设备，结合互联网远程控制、 增强现实技术、人体生物信号控制等多项技术，使得用户只需通过佩戴AR头盔（含有耳机与 麦克等设备）和人体生物传感器，即可控制远程机器人终端进行各项任务。用户视野中不但 有该机器人终端的视野，更有各项图形界面，仿佛用户代替了机器人终端处于现场，用户可 以通过人体生物信号（如脑电信号）对机器人终端进行控制，比如通过肌电信号控制机器人 终端行走。通过麦克风和控制端扬声器可与远程进行通话。通过采用模块化的分布式控制 方案，使得机器人终端有更好的鲁棒性。采用多机器人终端协同控制算法，使得可以远程控 制多机器人终端协同工作。采用云端接入技术，可以方便进行数据存储和数据挖掘。
应当理解的是，本实用新型的应用不限于上述的举例，对本领域普通技术人员来 说，可以根据上述说明加以改进或变换，所有这些改进和变换都应属于本实用新型所附权 利要求的保护范围。
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