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内容概要

　　本书详细讨论了适合于并联机器人的新型视觉装置及其在应用过程中涉及的相关理论和技术问题
。
主要内容涉及并联机器人双目主动视觉监测平台装置的机械设计、电气控制设计、运动学模型、标定
体系、正视观测模式与视觉跟踪及有关软件系统等。
在此基础上，以并联机器人完成汉字雕刻为背景，给出了视觉并联雕刻机器人在刀具定位、刀具位姿
与运动参数分析、刀具检测等方面的具体应用。
书中还结合结构光和并联机器人技术介绍了并联机器人结构光视觉系统的设计方案、数据获取、多视
点点云数据自动配准方法及在三维重构领域的应用。

　　本书汇聚了作者近年来在智能并联机器人领域关于视觉技术的前沿研究成果，可作为自动化、机
械工程、计算机等学科高年级本科生、研究生的选修教材，也可作为高等院校相关专业的教师、研究
工作者及工程技术人员的参考书。
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