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本书是国家自然科学基金研究成果专著出版基金资助项目。

本书从理论和试验两方面讨论了机器人灵巧手的建模、规划与仿真问题。内容包括：灵
巧手运动学、抓持力学、操作运动学、主从控制规划、示教再现规划、抓持仿真和灵巧
手设计等。

本书是国内第一部详细论述机器人灵巧手理论与技术的专著。灵巧手是一个复杂的机电
集成系统，其理论和应用存在差距，需要紧随技术发展而不断进步。基于这些特征，本
书在写作上力求体现多样性、开放性和发展的学术观点。在介绍方法与实践的同时，通
过列举参考文献让读者获得更广阔的视野。

本书可供广大从事机器人研究的大专院校师生和科研院所的科研人员参考。
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评论

很不错的一本书，回头再看
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