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内容概要

本书依照仿人机器人双眼、双手、双脚、大脑的顺序，首先详细地介绍了仿人机器人立体视觉的基本
原理、视觉模型、控制系统和控制方法。
其次，对于仿人机器人五指形灵巧手和各个指关节及其驱动机构、分布于各个手指和手掌上的触觉传
感器、手-腕-臂控制方法和作业描述语言进行了深入的阐述。
最后，对如何驱动仿人机器人二足步行机构、仿人机器人虚拟示教方法和人机交互关键技术进行了全
面的分析。
此外，在相关的章节也给出了一个具有视觉和触觉的仿人机器人（包括立体视觉装置、五指形灵巧手
和二足步行机构等）完成若干作业的实例。
　　本书可以作为在机械制造、化工生产、核电维修、军事战斗、医疗手术、科学研究、办公事务、
教育娱乐、家庭服务等各个行业从事仿人机器人科学研究和应用开发的科学工作者、工程技术人员和
高等院校师生的参考书。
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作者简介

肖南峰，博士，男，1962年11月生，现为华南理工大学计算机科学与工程学院教授，博士生导师。
2001年6月毕业于横浜（滨）国立大学，获工学博士学位；2001年9月至2002年9月澳大利严Deakin大学
从事智能机器人研究。

　　肖南峰博士先后主持和完成了二项国家自然科学基金项目，广东省自然科学基金重点项目、教育
部留学回国人员科研启动基金项目、广东省教育厅高校现代教育技术“151工程”项目、华南理工大学
“211工程”和“985工程”学科建设基金项目，以及教学研究基金项目等20余项与智能机器人相关的
课题研究，在国内外著名的学术刊物、IEEE国际会和国内学术会议上发表了近百篇论文，其中被SCI
、EI、ISTP等三大索引收录30多篇（次），已经申请和获得5项发明及实用新型专利和7个软件版权。
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章节摘录

　　第1章　绪论　　仿人机器是一种外观与人类似，具有移动功能、感知功能、操作功能、学习能
力、自治能力、联想记忆、情感交流的智能机器人。
它具有灵活的行走机构，可以随时走到需要的地方，包括一些对普通人来说不易到达的角落，完成人
指定或预先设置的工作。
仿人机器人与工业机器人相比有许多优越性，主要体现在它具有广阔的活动空间和工作空间。
仿人机器人的二足行走机构能够适应各种地面，有较高的障碍逾越能力，能够方便地上下台阶，通过
不平整和不规则或者狭窄的路面，具有很小的移动“盲区”。
仿人机器人具有人类的外观，可以适应人类的生活和工作环境。
比如，在机械制造、化工生产、核电维修、包装输送、设备安装等工业生产领域，以及在军事战斗、
医疗手术、科学教育、办公事务、家务劳动等社会生活领域代替或者帮助人类完成各种工作，并且可
以在许多方面扩展人的能力。
　　仿人机器人集机械、材料、电子、计算机、自动化等多门学科于一体，技术含量高、研究和开发
难度大，它是一个国家高技术实力和发展水平的重要标志。
仿人机器人也是少有的高阶、非线性、非完整约束的多自由度系统，它是研究各种新理论和新方法的
一个非常理想的实验平台。
同时，它也可以有力地推进政治、社会、军事领域的变革，并且促进工业、农业、商业’服务等行业
的发展。
因此，世界各发达国家不惜投入巨资进行研究与开发。
目前，日本和美国等许多发达国家的科学家都在仿人机器人研究与开发方面做了大量的工作，取得了
突破性的进展，仿人机器人已经对人类社会产生了巨大的影响。
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