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内容概要

本书在介绍分析双足步行机器人的发展动态和相关理论、技术的基础上，着重通过实验操作的方法向
读者传授双足步行机器人的制作技术。
在介绍双足步行机器人概况、理论与方法、相关技术、实验平台、动作生成器等内容之后，重点针对
双足步行机器人设计了12个标准实验，这些实验都可以在基于作者自主研究开发的双足步行机器人平
台上实际运行，并给出了所有的参考答案，以飨读者。
　　本书可以作为大学本科及专科学生、职业技术类学生和中学师生的机器人实验教学参考书，也适
宜从事计算机、机械电子工程、自动化、智能科学、数字娱乐的科技人员阅读和研究。
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章节摘录

第1章　绪论1.1　机器人概述1.1.1　机器人发展史机器人的历史源远流长，早在我国的西周时期，一
名叫作偃师的能工巧匠就造就了一个能歌善舞的伶人，这是有据可查的第一个“机器人”。
在1800年前的汉朝，张衡造出了举世闻名的地动仪和计里鼓车。
在三国时期的诸葛亮发明了木牛流马，用来运送粮草。
在国外，公元前2世纪亚历山大时期，古希腊人造就出了“自动机”——以空气、水、蒸汽压力为动
力的会动的雕像。
这些都可以看作是广义上的机器人。
美国的德沃尔（George G.Dev01）设想了一种可控制的机械手，他首先突破了对机器人的传统观点，
提出机器人并不一定必须像人，但是必须能做一些人的工作。
1954年，他依据这一想法设计制作了世界上第一台机器人实验装置，发表了《适用于重复作业的通用
性工业机器人》一文，并获得了美国专利。
德沃尔将遥控操纵器的关节型连杆机构与数控机床的伺服轴连接在一起，预定的机械手动作一经编程
输入后，机械等就可以离开人的辅助而独立运行。
这种机器人也可以接受示教而完成各种简单任务。
1959年，英格伯格和德沃尔联手制造出第一台工业机器人。
由英格伯格负责设计机器人的“手”、“脚”、“身体”，即机器人的机械部分和完成操作部分；由
德沃尔设计机器人的“头脑”、“神经系统”、“肌肉系统”，即机器人的控制装置和驱动装置。
它成为世界上第一台真正的实用工业机器人。
英格伯格在大学攻读伺服理论，这是一种研究运动机构如何才能更好地跟踪控制信号的理论。
德沃尔曾于1946年发明了一种系统，可以“重演”所记录的机器的运动。
1954年，德沃尔又获得可编程机械手专利，这种机械手臂按程序进行工作，可以根据不同的工作需要
编制不同的程序，因此具有通用性和灵活性，英格伯格和德沃尔都在研究机器人，他们认为汽车工业
最适于用机器人干活，因为汽车工业是用重型机器进行工作的，生产过程较为固定。
这种机器人外形有点像坦克炮塔，基座上有一个大机械臂，大臂可绕轴在基座上转动，大臂上又伸出
一个小机械臂，它相对大臂可以伸出或缩回。
小臂顶有一个腕子，可绕小臂转动，进行俯仰和侧摇。
腕子前头是手，即操作器。
这个机器人的功能和人手臂功能相似，如图1-1所示。
这是世界上第一台真正的实用工业机器人。
此后英格伯格和德沃尔成立了“Unimation”公司，兴办了世界上第一家机器人制造工厂。
第一批工业机器人被称为“尤尼梅特（UN1-MATE）”，意思是“万能自动”。
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