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内容概要

本书是教育科学“十五”国家规划课题子项目课题——“21世纪中国高等学校应用型人才培养体系的
创新与实践”的研究成果。
　　全书以国内目前较流行的首都钢铁公司MOTOMAN机器人为主线，较系统地介绍了机器人技术的
基础知识，书中汇集了编者近年来在机器人技术方面的有关论著、科研与教研成果，在相关章节引入
了若干工程实例，并推荐、介绍了流行实用语言和编程方法。
本书始终遵循下述原则：注重理论系统性；突出工程应用性；力求体现可读性；内容选材新颖性。
    除绪论外，全书共分九章。
第1章介绍机器人运动学的基础知识，包括齐次坐标、齐次变换、手部位姿、正向与逆向运动学等；
第2章简要介绍机器人动力学的基础知识：第3章介绍机器人的轨迹规划，重点是机器人轨迹插值计算
以及手部路径的轨迹规划；第4章介绍机器人本体结构，包括机身及臂部结构、腕部及手部结构、传
动及行走机构等；第5章介绍机器人的控制系统，包括机器人传感器、驱动与运动控制系统、控制理
论与算法；第6章介绍机器人编程语言与离线编程，包括编程语言的类型、系统、常用的编程语言及
离线编程的特点等；第7章介绍工业机器人工作站及生产线，主要包括焊接、搬运、喷涂、装配及其
他机器人工作站或生产线；第8章简要介绍了操纵型机器人的结构与控制；第9章简要介绍了智能机器
人的驱动与控制技术、感觉与视觉技术以及发展趋势等。
本书在每章末附有习题。
　　本书可作为应用型本科机械类、近机类各专业的教材，也可作为自学、远程教育、高职高专教育
的教学用书以及有关工程技术人员的参考书。
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书籍目录
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　0.2.2　按机器人的发展程度分类　　0.2.3　按机器人的性能指标分类　　0.2.4　按机器人的结构形
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系位姿矩阵　　1.1.1　齐次坐标　　1.1.2　动系的位姿表示　1.2　齐次变换　　1.2.1　旋转的齐次变
换　　1.2.2　平移的齐次变换　　1.2.3　复合变换　1.3　机器人的位姿分析　　1.3.1　杆件坐标系的
建立　　1.3.2　连杆坐标系间的变换矩阵　1.4　机器人正向运动学　　1.4.1　斯坦福机器人运动方程
　　1.4.2　PUMA560机器人运动学方程　1.5　机器人逆向运动学　　1.5.1　逆向运动学的解　　1.5.2
　逆向运动学求解实例　习题第2章  机器人静力分析与动力学　2.1　机器人雅可比矩阵　　2.1.1　机
器人雅可比的定义　　2.1.2　机器人速度分析　　2.1.3　机器人雅可比讨论　2.2　机器人静力分析　
　2.2.1　操作臂力和力矩的平衡　　2.2.2　机器人力雅可比　　2.2.3　机器人静力计算　2.3　机器人
动力学方程　　2.3.1　欧拉方程　　2.3.2　拉格朗日方程　　2.3.3　平面关节机器人动力学分析　2.4
　机器人的动态特性　习题第3章  机器人轨迹规划第4章  机器人本体基本结构第5章  机器人的控制系
统第6章  机器人编程语言与离线编程第7章  工业机器人工作站及生产线第8章  操纵型机器人简介第9章 
智能机器人简介参考文献后记
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章节摘录

版权页：插图：二、机械系统机械系统又称操作机或执行机构系统，它由一系列连杆、关节或其他形
式的运动副所组成。
机械系统通常包括机座、立柱、腰关节、臂关节、腕关节和手爪等，构成一个多自由度的机械系统。
工业机器人的机械结构系统由机身、手臂、末端执行器三大件组成。
每一大件都有若干自由度，构成一个多自由度的机械系统。
若机身具备行走机构便构成行走机器人；若机身不具备行走及腰转机构，则构成单机器人臂
（singlerobot arm）。
手臂一般由上臂、下臂和手腕组成。
末端执行器是直接装在手腕上的一个重要部件，它可以是两手指或多手指的手爪，也可以是喷漆枪、
焊枪等作业工具。
三、感知系统感知系统由内部传感器模块和外部传感器模块组成，获取内部和外部环境状态中有意义
的信息。
智能传感器的使用提高了机器人的机动性、适应性和智能化水平。
人类的感知系统对感知外部世界的信息是极其灵巧的，然而对于一些特殊的信息，传感器比人类的感
知系统更有效。
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编辑推荐

《机器人技术基础》为普通高等教育“十一五”国家级规划教材之一。
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