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内容概要

　　本书是一部系统探讨仿人欠驱动作业手与控制技术的学术专著。
是作者在哈尔滨工程大学和哈尔滨工业大学多年从事欠驱动作业手、仿人假手和水下作业技术的研究
成果的总结，许多成果都是近年来最新取得的，在国内外都具备较先进的水平。

　　本书主要分为7章，包括仿人欠驱动手的机构设计，仿人欠驱动手的驱动系统设计，欠驱动手指
的运动学、静力学分析，欠驱动作业手的实验设计，欠驱动手的动态轨迹跟踪与柔顺控制和欠驱动手
的应用实例与分析等几个部分。
本书在讲解中结合了大量的实例，具有结构合理、新颖性和前沿性、多学科交叉、理论与实际密切结
合、系统性强等特点。

　　本书可以作为硕士研究生和博士研究生在欠驱动手和机器人方面的教材，也可作为广大大学教师
、科研人员和工程师在机器人和机械手领域研究和开发的参考书。
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作者简介

　　黄海，主要研究领域：遥控水下机器人与作业技术。
在哈尔滨工业大学机器人与系统国家重点实验室分别攻读硕士学位和博士学位，毕业后在哈尔滨工程
大学智能水下机器人技术国防重点实验室工作，并从事博士后研究工作，2010年出站后在该实验室继
续工作。
期间，作为主要研究人员参加了“机器人多指灵巧手”和”新一代仿人型假手系统及理论”等多项国
家自然科学基金和863计划资助项目工作。
2008年7月进入哈尔滨工程大学船舶与海洋工程博士后流动站，作为技术负责人和主要研究人员参加了
多项国家863计划资助。
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编辑推荐

黄海编著的《仿人欠驱动作业手及其动态控制技术》主要包括下面几个方面的内容：介绍仿人机电一
体化欠驱动手的设计方法和基本流程；基于DSP介绍欠驱动手的控制系统设计方法，并对直流电机和
步进电机驱动器系统的优缺点进行详细的比较和论证；为了完成手指连杆机构的参数设计和运动控制
，本书给出了手指连杆机构的运动学、静力学和动力学分析方法，同时针对具体的实例进行分析并分
别在ADAMS和MATIAB虚拟环境下进行了仿真验证，给出了实验验证的方法和结果。
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