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内容概要

　　获取机械系统的动态特性对其本身的精确运动和动力控制有着重要的意义和应用价值。
本书主要研究以工业机器人为典型代表的机械系统，对机器人系统的脉冲响应函数在提取过程中的一
系列问题进行了探讨。
对现有的时域法、频域法及小波方法进行了辨析，并研究了适用于机器人的阶跃激励下的时域辨识方
法，同时对机器人操作臂惯性参数辨识中的一些相关问题进行了研究。
本书还研究了将神经网络技术应用于系统参数辨识的方法，并且对时变系统的参数辨识进行了研究。
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章节摘录

　　第1章　绪论　　科学技术的发展，诞生了机器人。
机器人是20世纪人类的伟大发明之一。
它作为人类的新型生产工具，在减轻劳动强度、提高生产效率、改变生产模式，把人从危险恶劣的工
作环境中解放出来等方面，显示出极大的优越性，对人类的生产和生活方式产生深远的影响。
机器人技术已经成为21世纪先进制造技术的重要组成部分。
　　1.1　工业机器人概述　　1.1.1　工业机器人　　20世纪中期，随着计算机、自动化技术和原子能
技术的发展，现代机器人技术开始得到了研究和应用。
由联合国采纳的美国机器人协会对机器人的定义为：机器人是一种可重复编程的多功能操作手，用以
搬运材料、零件、工具等，或者是一种用于完成不同操作任务，具有多种程序流程的专门系统。
工业机器人是工业生产中使用的机器人。
工业机器人与其他专用操作机的区别在于：专用操作机是一种适用于大量生产的专用自动化设备；而
工业机器人则是一种能适应产品种类变更，运动具有多自由度的柔性自动化设备。
机器人技术是由多学科理论与技术集成的机电一体化技术，是一门多学科交叉的先进技术。
机器人学涉及机械学、计算机科学与工程、控制论与控制工程学、电子工程学、人工智能、仿生学等
众多领域，引起了许多具有不同专业背景的人们的广泛兴趣和深入研究，从而获得了快速发展。
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