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内容概要

　　本书针对多足步行机器人的机构特点，从多足步行运动学基础、多足步行步态生成方法、机器人
运动控制与实现等方面介绍了这类机器人运动规划与控制的基础理论和基本方法。
　　本书的内容主要包括：多足步行机器人正运动学和逆运动学的解析求解方法；多足步行机器人动
力学模型及脚力优化分配的计算方法；多足步行机器人静态稳定性的数学描述及计算方法：多足步行
机器人基本步态的生成方法；多足步行机器人的空间测算定位方法、环境识别及分类方法、自适应导
向控制方法；多足步行机器人仿生控制的基本原理与系统设计方法；多足步行机器人运动控制系统的
设计实例及基本实验结果等。
　　智能机器人技术正在突飞猛进地发展，其理论研究也如星星之火，可以燎原。
本书既可作为从事机器人技术研究和应用的科研人员的参考书，又可作为高等院校相关专业的研究生
教材。
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编辑推荐

本书针对多足步行机器人的机构特点，从多足步行运动学基础、多足步行步态生成方法、机器人运动
控制与实现等方面介绍了这类机器人运动规划与控制的基础理论和基本方法。
本书的内容主要包括：多足步行机器人正运动学和逆运动学的解析求解方法；多足步行机器人动力学
模型及脚力优化分配的计算方法；多足步行机器人静态稳定性的数学描述及计算方法：多足步行机器
人基本步态的生成方法；多足步行机器人的空间测算定位方法、环境识别及分类方法、自适应导向控
制方法；多足步行机器人仿生控制的基本原理与系统设计方法；多足步行机器人运动控制系统的设计
实例及基本实验结果等。
智能机器人技术正在突飞猛进地发展，其理论研究也如星星之火，可以燎原。
本书既可作为从事机器人技术研究和应用的科研人员的参考书，又可作为高等院校相关专业的研究生
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