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内容概要

　　本书系统地介绍了机器人控制的几种先进设计方法，是作者多年来从事机器人控制系统教学和科
研工作的结晶，同时融入了国内外同行近年来所取得的最新成果。
　　全书以机器人为对象，共分10章，包括先进PID控制、神经网络自适应控制、模糊自适应控制、
迭代学习控制、反演控制、滑模控制、自适应鲁棒控制、系统辨识和路径规划。
每种方法都给出了算法推导，实例分析和相应的MATLAB仿真设计程序。
　　本书各部佞内容既相互联系又各自独立，读者可根扭需要选择学习，本书适用于从事生产过程自
动化、计算机应用、机械电子和电气自动化领域工作的工程技术人员阅读，也可作为大专院校工业自
动化、自动控制、机械电子、自动化仪表、计算机应用等专业的数学参考书。
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刘金琨，辽宁人，1965年生。
分别于1989年7月，1994年3月和1997年3月获东北大学工学学士，工学硕士和工学博士学位。
1997年3月至1998年12月浙江大学工业控制技术研究所做博士后研究工作。
1999年1月至1999年7月在香港科技大学从事合作研究。
1999年11月至今在北京航空航天大学自动化学院从事教学与科研工作，现任教授，主讲《智能控制》
、《工业过程控制》和《系统辨识》等课程。
研究方向为控制与应用。
自从事研究工作以来，主持国家自然基金等科研项目10余项，以第一作者发表学术论文70余篇。
曾出版北京市高等教育精品教材《智能控制》，《先进PID控制及其MATLAB仿真》和《滑模变结构
控制MATLAB仿真》等著作。
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章节摘录

第1章 绪论1.1 机器人控制方法简介机器人学科是一门迅速发展的综合性前沿学科，受到工业界和学术
界的调试重视。
机器人的核心是机器人控制系统，从控制工程的角度来看，机器人是一个非线性和不确定性系统，机
器人智能控制是近年来机器人控制领域研究的前沿课题，已取得了相当丰富的成果。
机器人轨迹跟踪控制系统的主要目的是通过给定各关节的驱动力矩，使得机器人的位置、速度等状态
变量跟综给定的理想轨迹。
1.1.1 机器人常用的控制方法常用的机器人控制方法有以下几种。
（1）基于模型的控制方法：与一般的机械系统一样，当机器人的结构及其机械参数确定后，其动态
特性将由动力学方程即数学模型来描述。
因此，可以采用自动控制理论所提供的设计方法，通过基于数学模型的方法设计机器人控制器。
基于被控对象数学模型的控制方法有前馈补偿控制、计算力矩法、最优控制方法、非线性反馈控制方
法等。
但在实际工程中，由于机器人是一个非线性和不确定性系统，很难得到机器人精确的数学模型，使这
些方法难以得到实际应用。
（2）PID控制：机器人控制常采用PD控制和PID控制，其优点是控制律简单，易于实现，无需建模，
但这类方法有两个明显的缺点，一是难于保证受控机器人具有良好的动态和静态品质，二是需要较大
的控制能量。
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编辑推荐

《机器人控制系统的设计与MATLAB仿真》各部分内容既相互联系又各自独立，读者可根据需要选择
学习。
《机器人控制系统的设计与MATLAB仿真》适用于从事生产过程自动化、计算机应用、机械电子和电
气自动化领域工作的工程技术人员阅读，也可作为大专院校工业自动化、自动控制、机械电子、自动
化仪表、计算机应用等专业的教学参考书。
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