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内容概要

　　 本书系统地介绍了机器人的基本组成和工作原理。
全书共分9章，其中第1章介绍必要的基础知识，如机器人的发展历史、机器人的组成与特点、机器人
语言及机器人应用等。
第2章和第3章分析机器人的运动学。
第4章分析机器人的动力学。
第5章讨论机器人在关节空间和直角坐标空间的路径和轨迹规划。
第6章介绍机器人的各种驱动装置，如液压和气动装置、直流伺服电机及步进电机等。
第7章讨论用于机器人的各种传感器。
第8章介绍机器人视觉系统。
第9章介绍用于机器人的模糊控制方法。
同时，本书每章后面均附有参考文献和习题。

    本书内容丰富，反映了机器人学的基础知识以及与其相关的先进理论和技术。
该书可作为机械、自动化及计算机等专业本科高年级学生或研究生的教材，也可供从事机器人学研究
的教师或其他人员学习和参考。
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媒体关注与评论

　　机器人学是一门集机械、电子、控制及计算机等多个学科的综合技术。
国内外越来越多的高校开设了这方面的课程，本书是在这样的背景下为机器人课程所编写的一本有重
要影响的教材及参考书。
　　本书最初是为加利福尼亚理工学院（Cal Poly）机械工程系的机器人学课程而编写的，后经修改而
形成本书。
本书主要用做高年级本科生或研究生机器人学基础课程的教材，同时也可用做学习机器人的广大科技
工作者的参考书。
本书除包含运动学、动力学及轨迹规划等机器人运动分析的内容外，也包含微处理器的应用、视觉系
统、传感器及驱动器等主要的机器人子系统的实际内容。
因此，机械工程师、电子和控制工程师、计算机工程师和工程技术专家们都可以接受并使用本书。
本书介绍了机器人学所有必要的基础知识、机器人部件、主要的子系统以及机器人应用等内容。
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