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内容概要

基于行为的编程技术是设计实现自主移动机器人的一个重要工具。
本书系统地介绍了基于行为的系统设计思想和相关编程技巧。
全书共9章，主要包括：自主移动机器人的相关概念介绍；控制系统概述；行为的主要特征及设计实
现方法；仲裁机制选择及设计实现；常用传感器的工作原理以及基于这些传感器的各种行为编程设计
；任务分解及整体系统设计等。
本书附录对差速驱动的数学理论基础进行了介绍；并为读者提供了进行行为验证的BSim仿真系统。
    本书取材新颖，内容深入浅出，并附有大量示例，便于自学和应用，可作为机器人，信息，控制以
及计算机应用等专业的本科生或研究生的参考教材，也可供有关教师。
科研工作者及机器人业余爱好者们参考。
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作者简介

Joseph L.Jones是位经验丰富的机器人专家，目前工作于iRobot公司。
他是《Mobile Robots: Inspiratin to Implementation》一书的合著者，并在机器人领域发表了很多篇技术
文章。
同时，他还是Roomba家诞式自支地板吸尘除菌机器人的创始人之一，该机器人是第一台得以广泛应用
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