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内容概要

机器人至今使人有一种神秘感。本书从解开机器人神秘面纱着手，认识它们的基本组成和工作原理。
帮助青少年举一反三地去创造崭新的机器人。本书第1章～第4章介绍了机器人技术基础，包括机器人
的构成、机器人的结构以及机器人的感官与控制；第5章～第7章介绍了形形色色的机器人，包括玩具
机器人、古代机器人、智能机器人；第8章～第10章介绍了如何自己动手搭建机器人，包括简易仿生机
器人的制作、智能循迹机器人的设计与制作、模块化仿人机器人的组装。本书图文并茂、深入浅出、
富有趣味，是一本认识机器人奥妙的科普读物。本书可作为中小学生科技创新教育的基本教材，也可
作为对奇迹人感兴趣读者的入门读物，还可作为大专院校的机械类与相关专业师生的参考书。
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精彩短评

1、适合专业人士看，有太多的专业术语
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