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前言

机器人的诞生和机器入学的建立，无疑是20世纪人类科学技术的重大成就。
不到40年时间，机器人从无到有，现在已拥有“百万大军”，在世界经济各个领域和人民生活的众多
方面忠诚地为人类服务，作出不可磨灭的贡献。
展望21世纪，人类更需要机器人的和谐共处，更离不开机器人这类得力助手和可靠朋友。
早在机器入学孕育于它的社会和经济母胎时，人类在期待机器人诞生的同时就存有几分不安。
随着机器人技术的巨大进步，人们已适应了与机器人的共处。
然而，仍然有些人对智能机器人的发展表示担忧。
实践将再次证明，这种担心也是不必要的。
无论机器人的智能如何发展，它都是人类创造出来的成果，人类是这些智能机器人的真正主人。
我们一定有办法让机器人继续为人类造福，而不是造反，服务于人类，而不是统治人类。
这就是我们进入21世纪时对待机器人的应有心态。
我国的机器入学研究开发工作，虽然起步较晚，但在国家有关部门的支持和广大机器人学科技和教育
工作者的努力下，进展较快，已在工业机器人、特种机器人和智能机器人各个方面取得明显成绩，为
我国机器入学的进一步发展奠定良好的基础。
其中，国家高技术发展计划智能机器人主题的研究更是令人瞩目，成果层出。
国内已在一些学会内成立了机器入或智能机器人的二级学会，经常召开全国性的机器人学研讨会或学
术会议，而且出版了一批机器人学的专著、教材和参考书。
尤其值得一提的是，由中国自动化学会、中国机械工程学会、中国汽车工程学会、中国电子学会、中
国宇航学会、中国人工智能学会、国家“863”计划智能机器人主题专家组、国家“863”计划空间机
器人主题专家组以及中国机器人工程协会等9个单位主办的中国机器人学术大会，自1987年以来，每2
～3年召开一次，已进行5次，并即将在今年10月举行第六届盛会——中国2000年机器人学大会。
我衷心地预祝大会圆满成功，为推动我国机器人学的发展作出新的贡献。
在21世纪，中国的机器人学必将有更大的发展和更广泛的应用。
中国的机器人市场必将走向世界，与国际市场实现一体化，在国际上占有一席之地。
随着国内外机器入学的快速发展，国内许多大学开设了机器人学课程，一些关于机器人学的教材、著
作也应运而生。
12年前，在国内急需机器入学教材的时候，一本名为《机器人原理及其应用》的著作出版了；这是国
内第一部智能机器人基础的系统著作与教材。
此书后被选入《中国优秀科技图书要览》。
这本书曾被国内广泛采用，成为许多从事机器人学研究、教学和应用的科教工作者的教材或重要参考
书。
此书也给我留下深刻而良好的印象。
十分巧合的是，此书的作者和中国2000年机器入学大会主席正好是一个人，而且也是《机器人学》这
部新著的作者、中国智能机器人学会理事长、中南工业大学教授、我校兼职教授蔡自兴先生。
他的勤奋、敬业、开拓和奉献精神令人钦佩，20年来一直热恋着他钟爱的中国机器人事业，并为之作
出公认的显著贡献。
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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，全面反映出国内外机器人学研究和应用的最新进展，是一部
系统和全面的机器人学著作和教材。
本书共12章，内容涉及机器人学的概况、数理基础、运动学、动力学、位置和力控制、高级控制、传
感器、高层规划、轨迹规划、程序设计、应用和展望等内容。
    该书对第一版进行较大的修订与补充，特别是增加了“机器人传感器”一章，把两章“机器人控制(
一、二)”改为“机器人位置和力控制”与“机器人高级控制”各一章，把“机器人规划”一章扩展为
“机器人高层规划”和“机器人轨迹规划”两章。
此外，增加了“机器人路径规划”等内容，着重介绍了作者在机器人路径规划领域的研究新成果。
    本书特别适合作为本科生和研究生教材，也适合从事机器人学研究、开发和应用的科技人员学习参
考。
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章节摘录

插图：（5）研究了机器人的控制原则和各种控制方法。
这些方法包括机器人的位置伺服控制、柔顺控制、分解运动控制、变结构控制、自适应控制和智能控
制等。
作为机器人智能控制的应用实例，介绍了机器人自适应模糊控制和多指灵巧手的神经控制。
这些例子提供了实际研究结果，说明各种相关智能控制方法的有效性和适用性。
（6）讨论机器人规划问题。
在说明机器人规划的作用和任务之后，从积木世界的机器人规划人手，逐步深入地开展对机器人规划
的讨论。
这些规划方法有规则演绎法、逻辑演算和通用搜索法、具有学习能力的规划以及基于专家系统的规划
等。
此外，还介绍了机器人的轨迹规划问题。
机器人规划是人工智能与机器人学的一个令人感兴趣的结合点，也是智能机器人的一个重要研究领域
。
（7）阐述机器人传感器的特点与分类，涉及机器人的感觉顺序与策略、机器人传感器的分类以及应
用传感器时应考虑的问题。
接着分别讨论机器人的内传感器和外传感器。
在内传感器部分，研究了位移位置传感器、速度和加速度传感器及力觉传感器等。
在外传感器部分，研究了触觉传感器、应力觉传感器、接近度传感器和其他外传感器。
最后，举例介绍了一些有代表性的机器人视觉装置，包括机器人眼、视频信号数字变换器和固态视觉
装置等。
对于各种传感器，着重讨论它们的工作原理，并说明了应用中应该注意的问题。
（8）比较概括地论述机器人的程序设计。
机器人的程序设计（即编程）是机器人运动和控制的结合点，也是实现人与机器人通信的主要方法。
首先研究对机器人编程的要求和分类；接着讨论机器人语言系统的结构和基本功能；然后介绍几种重
要的专用机器人编程语言，如VAL、SIGLA、IML和AL语言等；最后讨论机器人离线编程的特点、主
要内容和系统结构，并列举一个机器人离线编程仿真系统。
（9）探讨机器人应用问题。
首先论述应用机器人必须考虑的因素和采用机器人的步骤；然后分析机器人的应用领域，涉及工业机
器人、探索机器人、服务机器人和军事机器人；最后介绍几个工业机器人的应用实例，包括材料搬运
机器人、焊接机器人、喷漆机器人和装配机器人等。
工业机器人占有重要地位，服务机器人是发展最快的机器人新领域，探索机器人要求具有较高的智能
和性能，而军事机器人则是造价较高和令人关注的。
机器人必将在21世纪获得更为广泛的应用。
（10）分析机器人学的现状，展望机器人学的未来，包括国际机器人技术和市场的发展现状及预测、
国内机器人的发展现状、21世纪机器人技术的发展趋势等。
还探讨应用机器人引起的一些社会问题，并提出克隆技术对智能机器人的挑战问题。
这部分内容连贯过去、现在与未来，具有一定的探索性和前瞻性，值得争论。
（11）各章均附有习题，可供教师选用，作为学生课内作业或课外练习思考题，以检验对各章内容的
掌握程度，并加深对所学概念、技术和方法的理解。
书末附有英汉名词术语对照，有助于学生阅读机器人学英文文献。
本书可作为本科生和研究生的教材。
当用作本科生教材时，建议删去部分章节，如机器人的动态和静态特性、机器人的高级控制和智能控
制以及机器人高层规划等。
当用作研究生教材时，教师可以补充一些反映最新研究进展的学术论文和专题研究资料，以培养研究
生的独立工作能力和创新能力，并对专题内容有更深入的了解。
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本书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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编辑推荐

《机器人学(第2版)》：国家级智能科学基础系列课程教学团队，机器人学课程配套教材，第一版获全
国普通高校优秀教材一等奖。
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