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内容概要

　 本书介绍机器人机构拓扑结构设计的一种系统理论与有效方法及其应用。
内容有如下特点：    1.从机器人整体功能出发，进行机构拓扑结构设计。
不仅考虑机构的运动学、动力学要求，如运动确定性、运动输出特征、运动学与动力学问题复杂性等
，亦考虑控制系统、驱动系统的要求，如控制解耦、驱动器位置可选择性等。
     2.在深入、系统地揭示机构拓扑结构——功能之间的内在联系与规律性基础上，建立了机构拓扑设
计的数理模式，减少设计中的经验性因素，开拓了以功能为导向的创造新机构的系统理论与方法。
亦有利于建立机构拓扑结构学、运动学与动力学研究的统一模型，使之逐渐成为理认更加严密、方法
更为有效的一门学科。
    3.对活动度为3-6，且相应于10种不同运动输出特征矩阵的并联机构，进行拓扑结构综合，发现众多
新机构，其性能较好者已申请二十多项（包含100多种新机构）国家发明专利，其中2001年申请的已全
部获发明授权证书。
    本书是国内外第一本系统阐述机器人机构拓扑结构设计理论与方法及其应用的学术专著。
    本书可供高等院校有关专业教师及研究生阅读，以及有关机构设计、机器人研究的工程技术人员参
考。
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