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内容概要

规划是人类智慧的结晶，规划问题广泛地存在于人们的日常工作和生活中。
现在，规划已涉及计算机科学、人工智能、力学、机械学、控制论、对策论、概率论、图论、拓扑学
、微分几何、代数几何等许多现代科学领域。
本书是作者多年来教学和科研工作的总结，系统地介绍了规划领域中的基础知识和最新成果。
作者将三个相对独立的学科：机器人学、人工智能和控制论巧妙地结合在一起。
本书给出了大量内容详实的实例，使本来相对比较难以理解的数学问题变得生动起来，课后的阅读参
考和练习题则能够进一步加深和扩展读者对相应内容的理解。
　　本书可以作为计算机类、控制类专业高年级本科学生或者研究生的教科书，也可以作为从事机器
人学、控制科学、计算机科学研究的广大读者的参考书，其中的思想方法对社会科学工作者也大有益
处。
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