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前言

机器人技术已成为现代高科技的重要发展方向之一。
机器人的研究关系到多个学科，而且这些学科相互交叉融合。
它对国民经济各个部门的发展都有重要意义。
中国科学技术大学“嵌入式微处理器和远程控制网络实验室”从事嵌入和微处理器研究已有30多年的
历史，具有丰富的经验和深厚的理论基础。
2000年以来，本实验室着重从事智能机器人的设计和制造及控制算法的研究，先后从事旋转式垂直倒
立摆和旋转式环形倒立摆、电机随动系统、白平衡两轮电动车（代步车）、无线自平衡两轮机器人和
足球机器人等多项科研工作，并多次代表中国科学技术大学参加国内外足球机器人（小型组）比赛。
旋转环形倒立摆和随动系统由以张培仁教授为组长的研发组完成，参加人员有赵鹏、郑艳霞、邓超、
张恩亮、杨兴明等。
旋转式垂直倒立摆系统由孙德敏教授和张培仁教授共同领导研究完成，对该研究做出重要贡献的还有
王永、卿志远、都改欣、黄南晨、赵鹏等人。
而后本实验室与富方软件工程公司合肥自动化分公司合作，在此基础上进行了全面的重新设计，完成
了XZ-FFⅠ型、Ⅱ型倒立摆和随动系统的研制，参加此项研究的有赵鹏、郑艳霞、邓超、杨兴明等人
。
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内容概要

全书六部分共15章。
第一部分由第1章组成，主要介绍机器人相关技术的发展；第二部分由第2章和第3章组成，主要介绍本
书中机器人所用的DsP控制芯TMs320I，2407；第三部分由第4章和第5章组成，主要介绍环形旋转倒立
摆系统的设计和控制算法的研究；第四部分由第6章和第7章组成，主要介绍随动系统设计、随动系统
建模和控制算法的研究等；第五部分由第8章、第9章、第10章和第11章组成，主要介绍两轮移动倒立
摆机器人的系统设计、控制模型的建立、控制算法的研究等；第六部分由第12章、第13章、第14章和
第15章组成，系统地介绍足球机器人底层系统的设计、控制算法的设计、机械机构设计和各个模块的
电路设计等。
    本书可作为高等院校研究生或高年级本科生的机器人学相关课程的教材，也可供从事机器人研究、
开发和应用的科技人员参考。
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章节摘录

第1章 机器人学的发展和相关机器人系统介绍1.1 机器人学的发展概述自20世纪60年代人类研究了第一
台机器人以来，机器人技术就显示出强大的生命力，在随后的40年的时间里，机器人技术得到迅速发
展。
机器人学是现代高科技发展的重要方向之一。
机器人在工业、民用以及军事等领域具有广泛的应用前景。
它对我国国防、工业和农业现代化，提高人民生活水平有重要意义。
机器人技术是一个多学科交叉的高科技领域，对人工智能、模式识别、自动控制、电子电气、机械设
计、电于电路等多个学科提出了很高的要求。
因此，开展机器人的研究对人工智能、自动控制、电子电气、机械设计以及相关领域的发展具有重要
的推动作用。
国内外专家学者一直在讨论到底什么是机器人。
早在1967年，日本召开国际机器人学术会议，就有人提出了“机器人是一种具有移动性、个体性、智
能性、半机械半人性、自动性、作业性、通用性、信息性、柔性、有限特征的柔性机器”这一概念。
也有人把机器人描述为“一种用于搬运材料、邮件或其他特种装置的可重复编程的多功能操作机”。
日本工业机器人协会则把它定义为“一种带有存储器的通用机械，能通过编程和自动控制来执行作业
等任务的机器”。
我国科学家认为：“机器人是一种自动化机器，所不同的是这种机器具备一些与人或生物相似的智能
能力，具有高度的灵活性”。
以上定义虽不一致，但基本上都认为机器人是这样一种机器：具有一定仿人性的能力，可以代替人工
作的自动化设备。
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编辑推荐

《机器人系统设计与算法》由中国科学技术大学出版社出版。
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