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本书在阐述机器人学基础知识的基础上介绍了机器人学的基本技术——建模、规划与控
制。全书内容包括机器人运动学、微分运动学与静力学、轨迹规划、执行器与传感器、
控制体系、机器人动力学、运动控制、力控制、视觉伺服以及移动机器人、机器人运动
规划等。为了向学生传授实用技能，全书穿插有大量精心安排的实例和一些案例研究，
其中多数进行了仿真。本书中提出了许多研究性问题，并介绍和解释了如何采用恰当的
工具寻求和获得面向工程的解决方案。此外，本书每章末附有习题，供读者进一步思考
和巩固所学内容；附录部分给出了线性代数、刚体力学、反馈控制、微分几何、图搜索
算法等相关内容；本书还配有电子版的题解手册，包含了计算机求解问题的MATLAB源
代码，可免费提供给采用本书作为教材的教师。
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评论

好好一本书被翻译毁了，图书馆还没有
我自己买的，太后悔了。刚看到第二章，编辑错误几乎几页一个，关键有的地方把黑的
翻译成了白的。有能力的还是直接看原版吧。
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