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前言

在中国科学院研究生院和高等教育出版社的共同努力下，凝聚着中国科学院新老科学家、研究生导师
们多年心血和汗水的中国科学院研究生院教材面世了。
这套教材的出版，将为丰富我院研究生教育资源，提高研究生教育质量，培养更多高素质的科技人才
起到积极的推动作用。
作为科技国家队，中国科学院肩负着面向国家战略需求，面向世界科学前沿，为国家作出基础性、战
略性和前瞻性的重大科技创新贡献和培养高级科技人才的使命。
中国科学院研究生教育是我国高等教育的重要组成部分，在新的历史时期，中国科学院研究生教育不
仅要为我院知识创新工程提供人力资源保障，还担负着落实科教兴国战略和人才强国战略，为创新型
国家建设培养一大批高素质人才的重要使命。
集成中国科学院的教学资源、科技资源和智力资源，中国科学院研究生院坚持教育与科研紧密结合的
“两段式”培养模式，在突出科学教育和创新能力培养的同时，重视全面素质教育，倡导文理交融、
理工结合，培养的研究生具有宽厚扎实的基础知识、敏锐的科学探索意识、活跃的创新思维和唯实、
求真、协力、创新的良好素质。
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内容概要

　　《先进机器人控制》从控制的角度系统地介绍了机器人学的基础知识和当前的发展状况。
全书共分为12章，由基础篇、控制结构篇和先进控制篇构成。
基础篇着重介绍串联关节机器人的运动学、运动规划和动力学。
其中，运动学部分从坐标变换人手，介绍了正向运动学方程的建立、逆向运动学的求解以及机器人的
微分运动等内容。
控制结构篇着重介绍机器人的传感技术、位置控制和力控制。
针对机器人控制领域的研究动态和主要研究方向，先进控制篇介绍了传感信息融合、视觉控制、协调
控制、移动机器人技术、智能控制方法等。
　　全书以串联关节机器人为主，同时兼顾了移动机器人的控制问题。
《先进机器人控制》注重理论与应用的结合，力求使读者能够尽快掌握机器人控制技术，了解机器人
控制的主要研究方向。
　　《先进机器人控制》可作为控制科学与工程、计算机等学科的研究生和高年级本科生教材，也可
作为科研工作者和工程技术人员的参考书。
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编辑推荐

《先进机器人控制》在介绍机器人基础知识的基础上，对当前机器人控制领域的研究前沿、热点问题
进行了分析，具体包括了：机器人的基本概念与发展历程、机器人的位置控制、机器人传感器信息融
合等方面的内容。
 通过教学，学生不但能够掌握机器人领域的基础知识、基本理论，而且能够熟悉本领域的研究进展。
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