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内容概要

　　《平面五杆并联机器人运动学导论》对平面五杆并联机构进行了结构分析，提出了平面五杆并联
机器人运动系统方案设计，建立了平面五杆并联机器人的位姿正解、位姿逆解、连续轨迹逆解、运动
空间分析、速度和加速度正解及逆解等数学模型，提出了构造并联机器人雅可比矩阵的新方法。
　　《平面五杆并联机器人运动学导论》可供机械自动化类专业或其他相关专业的师生或工程技术人
员参考。
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