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内容概要

本教材结合了编者多年教学与科研的经验，在借鉴国内外同行最新研究成果的基础上，按照新时期高
等院校对“机器人技术”课程工程教育教学的要求编写而成。
    全书主要内容包括：绪论、机器人系统及设计方法、机器人运动学、机器人动力学、机器人的轨迹
规划、并联机器人、轮式机器人、多机器人系统等。
文前提供了“教学建议”；文中给出了典型的工程例题；文后附有术语英汉对照表。
教辅资料有电子课件(内含机器人视频)、虚拟实验仿真和教材中的插图。
    本教材可作为高等院校机械工程及其他工程类专业的教材，也可供从事机器人技术研究和应用的工
程技术人员学习和参考。

Page 2



第一图书网, tushu007.com
<<机器人技术>>

书籍目录

第1章  绪论  1.1  机器人概述    1.1.1  机器人的产生与发展    1.1.2  机器人的定义  1.2  机器人的应用    1.2.1  
民用机器人    1.2.2  军用机器人  1.3  机器人的分类  1.4  机器人的参考坐标系  1.5  机器人的技术参数  1.6  
机器人学技术  1.7  参考文献第2章  机器人系统及设计方法  2.1  机器人系统的组成    2.1.1  机器人机构   
2.1.2  机器人驱动器    2.1.3  机器人传感器    2.1.4  机器人视觉    2.1.5  机器人控制  2.2  机器人系统的设计
方法    2.2.1  机器人系统设计的基本原则    2.2.2  机器人系统设计的阶段    2.2.3  机器人系统设计中问题的
解决方法  2.3  参考文献第3章  机器人运动学  3.1  机器人位姿描述  3.2  齐次变换及运算    3.2.1  直角坐标
变换    3.2.2  齐次坐标变换  3.3  串联机器人的运动学方程    3.3.1  机器人运动学方程及D-H表示法    3.3.2  
机器人运动学方程的解  3.4  机器人微分运动及速度    3.4.1  机器人的微分变换及微分运动    3.4.2  机器人
的雅可比矩阵  3.5  习题  3.6  参考文献第4章  机器人动力学  4.1  引言  4.2  牛顿-欧拉方程法    4.2.1  惯量张
量    4.2.2  牛顿-欧拉方程    4.2.3  作用力和力矩    4.2.4  应用牛顿-欧拉方程法建立机器人机构动力学方程 
4.3  拉格朗曰方程法    4.3.1  拉格朗曰方程    4.3.2  速度分析    4.3.3  动能    4.3.4  位能    4.3.5  动力学方程   
4.3.6  应用拉格朗曰方程法建立机器人机构动力学方程  4.4  凯恩方程法    4.4.1  广义速率、偏速度和偏角
速度    4.4.2  凯恩方程    4.4.3  广义主动力    4.4.4  广义惯性力    4.4.5  应用凯恩方法建立机器人机构的动
力学方程  4.5  习题  4.6  参考文献第5章  机器人的轨迹规划  5.1  概述    5.1.1  轨迹规划的任务    5.1.2  在两
类空间的轨迹规划  5.2  在关节空间的轨迹规划    5.2.1  以三次多项式规划    5.2.2  以五次多项式规划   
5.2.3  带抛物线过渡的线性规划    5.2.4  过中间点的轨迹规划  5.3  在直角坐标空间的轨迹规划  5.4  习题 
5.5  参考文献第6章  并联机器人  6.1  并联机器人发展历史及特点    6.1.1  并联机构    6.1.2  并联机器人   
6.1.3  组成并联机构的运动副    6.1.4  机器人机构的结构类型  6.2  并联机器人机构位置分析    6.2.1  位置
反解    6.2.2  位置正解    6.2.3  并联机构的工程案例  6.3  并联机构的性能分析    6.3.1  机构运动分析    6.3.2  
机构受力分析    6.3.3  机构的特殊形位分析    6.3.4  工作空间分析  6.4  参考文献第7章  轮式机器人  7.1  非
完整系统  7.2  轮式移动机构    7.2.1  轮式移动机构的设计    7.2.2  轮式移动机构的选择标准    7.2.3  几种移
动机构实例  7.3  轮式机器人的运动学和动力学    7.3.1  机器人的坐标系    7.3.2  机器人的运动学模型   
7.3.3  机器人的动力学模型  7.4  轮式机器人的运动规划及其控制  7.5  参考文献第8章  多机器人系统  8.1  
多机器人系统简介  8.2  一些典型的多机器人系统  8.3  多机器人系统的特点及主要研究内容    8.3.1  多机
器人系统特点    8.3.2  多机器人系统主要研究内容  8.4  网络化机器人    8.4.1  研究意义    8.4.2  网络化机器
人的体系结构及设计方法    8.4.3  网络化机器人研究内容和关键技术    8.4.4  网络化机器人的应用    8.4.5  
网络化机器人面临的挑战  8.5  参考文献术语英汉对照表索引

Page 3



第一图书网, tushu007.com
<<机器人技术>>

编辑推荐

　　本书以机器人技术基本概念、基本理论、基本方法、典型工程实例为主线，介绍了机器人的基本
参数、系统组成及设计方法、机器人的运动学及动力学分析、轨迹规划、并联机器人、轮式机器人及
多机器人系统等。
全书共8章，第1章概括地介绍了机器人的应用和发展现状，描述了机器人的基本性能参数；第2章讲述
了机器人系统的组成及设计方法；第3章主要讲述了机器人运动学的基本知识；第4章讲述了机器人动
力学常用的分析方法；第5章讲述了关节空间和直角坐标空间的路径及轨迹规划；第6章讲述了并联机
器人的一些基本知识；第7章讲述了轮式机器人的一些基本知识；第8章介绍了多机器人系统的初步知
识。

Page 4



第一图书网, tushu007.com
<<机器人技术>>

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 5


