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内容概要

本书系统地介绍了机器人的基础理论和关键技术。
主要内容包括：机器人的机构、位姿描述和齐次变换、操作臂运动学、操作臂的雅可比、操作臂动力
学、轨迹规划、操作臂的控制、机器人语言和离线编程等。
本书反映了机器人在规划、控制和编程方面近期所取得的成果。
此外，书中还附有习题和编程练习。
    本书可用作高等工科院校机电一体化、机械制造、自动化技术等专业机器人技术课程的教材，也可
供从事机器人研究的科技工作者使用。
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章节摘录

版权页：插图：四、手爪手爪用于抓取物体，并进行细微操作。
近十年来对手爪和多指抓取的研究十分活跃，目的在于开发与人类手指一样灵活的多指手。
人的五指有20个自由度，通过手指关节的曲伸，可以进行各种复杂的动作，如使用剪刀、筷子之类的
灵巧动作。
人类抓取物体的动作大致可分捏、握和夹三大类。
不同的抓取方式决定于手爪的结构和自由度。
手爪亦称抓取机构，通常是由手指、传动机构和驱动机构组成，根据抓取对象和工作条件进行设计。
除了具有足够的夹持力外，还要保持适当的精度，手指应能顺应被抓对象的形状。
手爪自身的大小、形状、结构和自由度是机械结构设计的要点，要根据作业对象的大小、形状和位姿
等几何条件，以及重量、硬度、表面质量等物理条件来综合考虑。
同时还要考虑手爪与被抓物体接触后产生的约束和自由度等问题。
智能手爪还装有相应的传感器（触觉或力传感器等），能感知手爪与物体的接触状态、物体表面状况
和夹持力大小等。
现在普遍使用的手爪和夹持机构大都十分简单，如吸盘式手爪（真空吸盘和电磁吸盘等）、承托型的
叉子和悬挂式手爪、吊钩等。
下面着重介绍夹持式手爪、多关节手爪和顺应手爪。
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编辑推荐

《机器人技术基础》：机电一体化系列。
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