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内容概要

本书介绍机器人学的基本原理及其应用，是一部机器人学的通用教材和系统著作，全面反映出国内外
机器人学研究和应用的最新进展。
全书共10章：第一章叙述机器人学的概况；第二章讨论机器人学的教学基础；第三章阐述机器人运动
方程的表示与求解；第四章涉及机器人动力学方程、动态特性和静态特性；第五章和第六章研究机器
人的控制原则和控制方法；第七章讨论机器人规划问题；第八章概述机器人的程序设计；第九章探讨
机器人的应用问题；第十章分析机器人学的现状，并展望机器人学的未来。
本书特别适合作为本科生和研究生的机器人学教材，也可供从事机器人学研究、开发和应用的科技人
员学习参考。
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