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内容概要

本书为高等工科院校“机器人技术与应用”课程教材。
主要内容包括：机器人及其技术的概论，机器人坐标变换及运动学与动力学建模方法，机器人的控制
理论与技术，机器人感知和智能，机器人设计技术，工业机器人和特种机器人的具体应用。
     本书适用于高等院校机械工程和其他工程类专业师生和从事机器人科学与系统研究、设计、制造和
应用的工程技术人员学习和参考。
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编辑推荐

本教材力图在精练地阐述机器人基础理论与技术方法的基础上，通过大量典型机器人系统实例和例题
的分析与讨论，将机器人学科理论与技术进行系统的融合与贯通，以利于读者完整和具体地了解与掌
握机器人理论和技术知识基础体系，为所学知识的应用、扩展和深化奠定扎实的基础。
    本书适用于高等院校机械工程和其他工程类专业师生和从事机器人科学与系统研究、设计、制造和
应用的工程技术人员学习和参考。
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