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内容概要

本书系统介绍机器人知识。
内容涉及机器人技术的发展简史，机器人的机械结构。
机器人运动学和动力学，机器人控制技术。
与机器人相关的传感器技术。
机器人视觉。
最后介绍机器人在工业领域和其它领域的应用，并配有思考题。
这是一本比较全面的机器人技术论著。
适合作为机电一体化专业和工业自动化专业的本科生和研究生的教材，也适合从事机器人技术研究工
作的科技人员和工程技术人员阅读。
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