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介绍：现代机器人学内容十分繁杂。本书围绕仿生系统的运动、感知与控制，主要阐述生

物系统的运动机理以及仿生系统运动的实现方法。全书共分十章。首先，从生物系统的运

动系入手，通过研究人体骨、肌和软件组织及其相应的力学性质来阐述生物体的运动机理

；通过对生物运动学和动力学特性的分析建立生物体的运动模型；在讨论了生物体感觉系

统模型以及生物体多源信息融合的基础上，给出了仿生系统感知信息融合的原理与方法以

及仿生系统常用的感知器和致动器。其次，着重讨论了现代机大人系统的神经控制、认知

控制和自主控制的原理及其实现方法以及进化算法与人工生命问题。最后，给出了各种仿

生系统的实例。 本书可供生物工程、机器人学、自动控制等有关专业的科研人员和工程

技术人员参考，也可供高学院相关专业教师、研究生和大学生作教学参考书。

说明：登录教客网（https://www.jiaokey.com/book/detail/10192014.html）查找全本

阅读方式

现代机器人学 仿生系统的运动 感知与控制 评论地址：https://www.jiaokey.com/book/

detail/10192014.html

教客网提供千万本图书阅读地址。
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