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内容概要

本教材以力学理论和控制理论的全面讲述为特色。
教材的重点在于用严谨而系统的方式介绍机器人动力学与控制的基本概念和主要结果。
全面介绍了机器人建模与控制研究中所涉及的基本概念、算法和有代表性的结果，特别是控制方法的
介绍更具全面性。
全书共3章，分别是：机器人运动学，机器人动力学，机器人控制。
    本书适用于“控制理论与控制工程”专业及“机械电子工程”、“机械制造及其自动化”等专业机
器人控制研究方向的硕士研究生使用，也可作为从事有关研究的博士生和工程技术人员的参考书。

Page 2



第一图书网, tushu007.com
<<机器人动力学与控制>>

书籍目录

绪论第一章 机器人运动学?  1.1 刚体位置与指向的确定?  1.2 机器人杆件坐标系的建立?  1.3 运动学问题? 
1.4 速度问题?  1.5 加速度问题?第二章 机器人动力学?  2.1 用Lagrange方程建立自由运动机器人的动力学
方程?  2.2 用Newton?Euler方程建立自由运动机器人的动力学方程?  2.3 自由运动机器人的逆动力学算法? 
2.4 自由运动机器人的正动力学算法?  2.5 机器人的最小惯性参数及其应用?  2.6 运动受限机器人模型及
其它有关问题?第三章 机器人控制  3.1 概述?  3.2 独立的PD控制  3.3 具有重力补偿的PD控制?  3.4 计算力
矩法?  3.5 解出加速度控制?  3.6 机器人的最优控制  3.7 非线性解耦及任置极点方法?  3.8 基于输入?输出
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棒控制?  3.12 运动受限机器人的位置-力混合控制?  3.13 多机器人的位置-力混合控制?习题?参考文献

Page 3



第一图书网, tushu007.com
<<机器人动力学与控制>>

版权说明

本站所提供下载的PDF图书仅提供预览和简介，请支持正版图书。

更多资源请访问:http://www.tushu007.com

Page 4


