
第一图书网, tushu007.com
<<双足步行机器人DIY>>

图书基本信息

书名：<<双足步行机器人DIY>>

13位ISBN编号：9787030287748

10位ISBN编号：7030287746

出版时间：2010-9

出版时间：科学

作者：坂本范行

页数：170

译者：崔素莲

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 1



第一图书网, tushu007.com
<<双足步行机器人DIY>>

前言

要了解双足步行机器人的步行原理，最好的办法是做一个这样的机器人并让它动一动。
但双足步行机器人集材料、构造、原动力、传感器、控制、步行原理和现代技术之大成，对从零开始
的初学者来说要越过很多障碍。
从这点来看，联杆结构的机器人可以把很多步行机能委托给联杆结构，对于初学者来说更实际。
本书的目的不是制作参加比赛的机器人，而是以制作结构简单的双足步行机器人来理解双足步行的理
论基础。
因此，动作优美的切比雪夫联杆结构和平行杠杆组合而成的脚，可以用价格低廉的齿轮箱和电机来制
作，并作为本书的基本硬件。
对初次制作者来说，如果能做到加工正确，即使是一张塑料板，通过变形也可成为双足步行机器人，
从而能体会到步行的乐趣。
另外，为了使初学者能根据自身情况进行双足步行的实验，本书采取了在每个阶段都让机器人成长的
形式。
最后，虽然采用了微机控制，但传感器和电机末端的前置放大器是自制的，这正是目前作为双足步行
机器人标准的伺服电机原理。
由于脚的动作依靠联杆，所以用自制的伺服电机也可进行控制，对于想了解按程序步行的双足步行机
器人的人来说，一定要试一试。
在每章的“实验·理解”栏里，虽然都是些简单的实验，但同时也与双足步行机器人密切相关。
特别是第2章的重心实验和第6章的动步行实验，请一定要“实验·理解”一下。
另外，在制作中特别要注意安全。
当尺寸对不上时，即使多次重做，也不要因心急而碰伤。
当看着自己辛辛苦苦制作出的机器人时，一定会充满爱意、不由自主地想起个名字吧？
用这样的机器人一边进行着各种实验，一边思考着步行的结构原理，从此便踏入了双足步行机器人的
世界里。
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内容概要

本书是“机器人DIY系列”之一，介绍了如何用价格低廉的齿轮箱和电机来制作双足步行机器人，并
在有限的条件下使其逐渐成长、功能更加完善。
按照机器人的成长过程，本书分为6章：脚擦地步行，直线前进，直线前进、直线后退，直线前进、
后退和转弯，用微机自动控制，制作接近于人的双足步行机器人。
此外，“实验·理解”栏中的简单实验有助于理解双足步行机器人的重心、支撑区、静步行、动步行
等基本理论知识。
    本书可供机器人爱好者阅读，也可用作工科院校相关专业师生的教学用书。
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