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电子书
《机器人学导论》作为机器人领域的经典入门教材，系统性地阐述了机器人学的基础理论与核心技术
。本书旨在为读者构建一个完整而清晰的知识框架，涵盖从基本原理到实际应用的广泛内容。其核心
在于将机器人的运动、感知、控制与规划整合为一个有机整体，为后续深入学习与研究奠定坚实基础
。

在运动学部分，本书详细介绍了机器人位置与姿态的数学描述方法，重点论述了刚体运动学中的旋转
矩阵、齐次变换等关键概念。通过D-H参数法的深入讲解，读者能够掌握建立机器人连杆坐标系及求
解正运动学方程的通用方法。逆运动学部分则分析了多解性、奇异点等核心问题，并介绍了数值与解
析等多种求解策略，这部分内容是理解机器人空间运动能力的核心。

动力学章节深入探讨了机器人的力与运动之间的关系。本书从拉格朗日力学和牛顿-欧拉方程两种主要
方法出发，推导出机器人动力学方程，解释了惯性力、科氏力、离心力以及重力对机器人关节的影响
。这部分理论是机器人高性能运动控制、仿真与机械设计的重要依据，为后续的控制器设计提供了必
要的数学模型。

在轨迹规划方面，本书阐述了如何在关节空间和笛卡尔空间中生成平滑、可行的运动轨迹。内容涵盖
了点到点规划、多项式插值、直线与圆弧路径规划等关键技术，并考虑了运动过程中的连续性、约束
条件及避障要求。轨迹规划是连接高层任务指令与底层伺服控制的桥梁，对确保机器人作业的精确与
流畅至关重要。

关于机器人的感知与控制，本书介绍了传感器原理、坐标系标定、机器人视觉基础以及反馈控制的基
本思想。重点讲解了位置控制、力控制以及经典的PID控制方法在机器人领域的应用。感知与控制技
术使机器人能够适应动态环境，完成更为复杂和精细的操作任务，是实现智能机器人的关键环节。

此外，本书通常还会简要介绍机器人系统的基本组成、驱动与传动装置，并对机器人学的未来发展趋
势，如移动机器人、人工智能融合等前沿方向进行展望。全书内容结构严谨，理论推导与工程应用并
重，配有丰富的例题与图示，非常适合作为高等院校相关专业的教材，也可供广大工程技术人员自学
参考。通过本书的学习，读者能够建立起对现代机器人技术的系统性认识，为进一步探索这一充满活
力的领域打开大门。
《机器人学导论》作为该领域的经典教材，其首要特点在于系统性与全面性。书籍内容从机器人学的
基础理论出发，循序渐进地涵盖了运动学、动力学、轨迹规划、执行器与传感器、控制理论以及人工
智能等核心模块。这种结构化的编排方式，使得读者能够建立起一个完整、连贯的知识体系框架，尤
其适合作为高等院校相关专业的入门课程教材。它为初学者清晰地勾勒出了机器人学这一交叉学科的
全貌，避免了因知识碎片化而导致的理解障碍。

其次，该书在理论阐述上具有严谨性与经典性。作者在讲解机器人位置描述、坐标变换、正逆运动学
等基础数学工具时，注重推导过程的逻辑性和严密性，采用了被广泛认可的D-H参数法等标准建模方
法。这种对经典理论的坚持，确保了读者所掌握的是领域内坚实、通用的基础知识，为后续学习更前
沿或更专深的内容打下了不可或缺的基石。书中的公式、图表和示例都服务于清晰阐释理论这一目的
。

再次，本书体现了鲜明的工程应用导向。它并非纯理论的数学读物，而是时刻强调理论与实际机器人
系统的联系。在讲解控制策略、轨迹规划等内容时，会结合工程实现中需要考虑的实际约束和问题。
书中包含的许多算例和演示，有助于读者将抽象的数学公式与机器人的物理运动和操作联系起来，培
养解决实际工程问题的思维方式和初步能力。
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此外，书籍内容具备良好的可读性与教学友好性。尽管涉及大量数学内容，但作者的叙述力求清晰明
了，通过分步骤的推导和直观的解释来降低理解门槛。各章节通常配有总结和习题，便于读者自学和
教师组织教学。这种设计充分考虑到了教材的功能定位，使其成为教师易于讲授、学生易于跟随的可
靠工具。

最后，需要指出的是，作为一部经典导论，该书的内容更侧重于奠定基础，而非追逐最新技术热点。
其主要关注点在于工业机器人等传统领域的核心原理，对于计算机视觉、深度学习在机器人中的最新
融合应用等快速发展领域涉及相对有限。这既是其作为稳定教材的特点，也意味着读者在掌握本书知
识后，需要查阅更多前沿文献和专著以了解领域最新进展。总而言之，《机器人学导论》以其系统严
谨的理论体系、工程化的视角以及优秀的教材设计，成功扮演了引领无数初学者进入机器人学大门的
钥匙角色。
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