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内容概要

机器人足球技术的研究涉及非常广泛的领域，吸引了世界各国的广大科学研究人员和工程技术人员的
积极参与。
更有意义的是，机器人足球比赛的组织者始终奉行研究与教育相结合的根本宗旨。
比赛与学术研究的巧妙结合更激发了青年学生的强烈兴趣，通过比赛培养了青年学生严谨的科学研究
态度和良好的技能。
《机器人足球仿真》结合目前的机器人足球技术发展和设计方案，就个体足球机器人的功能模块及模
块结构，软硬件实施方案的流程、原理作了详细的介绍和讨论。
希望《机器人足球仿真》可以能够为广大的学生和机器人爱好者设计仿真足球机器人时提供一些有益
的帮助。
本书由方宝富负责统稿。
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