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前言

动力学是研究物体机械运动规律的科学，与日常生活、自然现象及工程实践有着广泛的联系；人们经
常接触的现代科技成果的背后也都少不了动力学的身影。
中国航天员首次出舱活动的电视直播激动人心，奥运会上体操及跳水运动员的精彩空翻令人眼花缭乱
，私家车上的GPs导航仪大大方便了出门旅行⋯⋯然而，这一切是如何作到的？
它们遵循的力学原理及内在规律又是什么？
本书力图通过由浅入深的分析，图文并茂的形式，深入浅出的讲解揭示这些原理及规律，使读者在享
受现代科技成果的同时，也能明白其中的道理，了解动力学在其中的应用，增加有关的科学知识。
本书汇集了十个专题。
牛顿运动定律是动力学最基本的定律，用它可以分析惯性系中物体的移动运动，一般读者基本上都可
掌握。
在此基础上，本书专题二、三分别介绍了非惯性系中的动力学基本方程及描述物体转动运动普遍规律
的动量矩定理；这就为读者提供了新的工具，使得分析研究更广泛的动力学问题成为可能。
专题四至十介绍了动力学学科在工程实际，特别是现代科技中的应用，涉及导航定位、火箭卫星、载
人航天、陀螺仪器、体育竞技、大气气象等多个学科领域。
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内容概要

动力学是研究物体机械运动规律的科学，与日常生活、自然现象及工程实践有着广泛的联系。
本书从常见的日常现象出发，揭示其中的力学原理．阐明力学规律，并着重介绍这些原理及规律在工
程实践，特别是现代科技中的应用，从而展示动力学在认识客观世界及改造客观世界中的巨大威力。
本书汇集了十个专题，涉及导航定位、火箭卫星、载人航天、陀螺仪器、体育竞技、大气气象等多个
科技领域。
    本书是一本科普读物，一些力学原理、规律都是由日常现象归纳总结出来，并配有大量插图，因而
易于理解；内容丰富而广泛，通过阅读可以增加有关现代科技的许多知识；书中所引的故事轶闻，读
起来生动有趣。
    本书可供中学以上文化程度的广大读者阅读。
对学习力学课程的大学生也是一本很好的教学参考读物，书中动力学在现代科技中应用的实例可以丰
富教学内容，因而对力学教师也大有裨益。
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作者简介

贾书惠  清华大学航天航空学院教授。
毕业于清华大学机械工程系，并在苏联列宁格勒工业大学研究生院进修，获物理数学副博士学位。
曾任原国家教委工科力学课程教学指导委员会委员，中国力学学会教育工作委员会主任，中国空间科
学学会常务理事、《力学与实践》主编等职。
多年从事动力学、振动与控制的科研与教学工作。
著作有《刚体动力学》、《理论力学》、《理论力学教程》、《从猫下落谈起》、《奔向太空》，主
编《多体系统动力学与控制》、《理论力学辅导》，合著有《现代控制理论基础》、《运动生物力学
进展》、《现代运动生物力学》。
曾获北京市普通高校优秀教学成果奖一等奖、二等奖。
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书籍目录

1 万有引力定律是怎样发现的——人类认识客观世界的漫漫长路2 落体偏东及其他——兼谈物体在非惯
性系中的运动3 动量矩守恒与运量矩定理——旋转物体运动的普遍规律4 神奇的惯性导航——一种不依
赖任何外部信息的导航系统5 人造地球卫星的轨道问题——卫星设计师面临的第一个动力学课题6 人造
地球卫星的姿态稳定——兼谈我国卫星发射中的异常现象7 航天飞行中的超重与失重——非惯性系中
人体的感受8 从猫下落时的翻身谈起——介绍一门新学科——运动生物力学9 神秘的数字84.4——揭示
不同现象背后本质联系的一个实例10 漫话陀螺——从孩童玩具到现代科技大众力学丛书（已出书目）
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章节摘录

插图：3.4.3 双足步行机器人的侧向稳定性人们很早就希望研制出仿人双足步行机器人，以便在不平的
路面上移动。
人在步行前进时，步态有两个相：（双足）支撑相与（单足）摆动相。
在摆动相，人体以一足着地，重心在基底之外，人体有侧向倾倒的趋势。
因此，必须选择合理的步态与前进速度，才能使人体在前进运动中保持侧向稳定。
大多数的双足步行机器人前进速度很慢，行进时，必须先将身体重心侧向右移至右脚上才能抬起左脚
，当左脚前进一步落地后，再将身体重心侧向左移至左脚上，再抬起右脚；也就是说在前进时，机器
人的重心是左右摇摆的。
因而不仅要在踝（或膝、髋）关节处安装侧向转动装置（图3-16），而且行走速度也要大受影响。
如果采用前面小魔术的技术，问题就简单多了。
为保持双足步行机器人的侧向稳定性，只需在体内安装一个用电机驱动的飞轮，其转动轴沿前进方向
（图3一17）。
当抬起右脚时，电机驱动飞轮获得向右转的角加速度，当抬起左脚时，电机驱动飞轮获得向左的角加
速度（注意，这时飞轮仍可能向右转动）；根据前面的解释，机器人就能长期维持在直立状态而不会
侧向倾倒。
这样一来，不但可以取消关节处的侧向转动装置，而且行进时，机器人的重心位于一条直线上而不必
左右移动，从而大大提高行进速度。
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编辑推荐

《漫话动力学》大众力学丛书
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