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《拟人双臂机器人技术》

内容概要

《拟人双臂机器人技术》全面介绍了与冗余度拟人双臂机器人系统相关的基础理论和前沿技术，书中
内容是根据作者丁希仑所带领的研究团队近十年来依托国家863计划和北京市科技新星计划等课题以
及211和985学科建设经费支持所取得的学术研究及技术实践成果整理撰写而成的。主要内容包括：拟
人双臂机器人系统平台方案设计、冗余度机器人运动灵活性和可靠性分析、双臂协调操作的运动规划
和协调任务规划方法、基于多传感器信息的分阶段控制及双臂协调控制方法、虚拟仿真环境平台的开
发、拟人双臂机器人系统遥操作技术研究等。
《拟人双臂机器人技术》对冗余度拟人双臂机器人的相关理论、方法以及关键技术问题等做了较为系
统深入的论述，不仅包括了对冗余度机器人运动灵活性与可靠性及双臂协调操作运动规划等基础理论
和科学问题的阐述，同时加人了冗余度拟人双臂机器人系统的技术发展前沿，如多传感器信息融合技
术、智能控制技术、虚拟现实技术、遥操作技术等的实践应用，力求内容上与国内外最新研究成果同
步。
《拟人双臂机器人技术》可供机械电子工程、控制理论与控制工程、机械设计及理论等相关专业的研
究生阅读，也可作为机器人研究及自动化相关方向的科研人员与工程技术人员的参考书。
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章节摘录

版权页：插图：就目前的机器人技术水平而言，单个机器人在信息的获取、处理、控制及操作能力等
方面都存在较大的局限性，对于复杂的工作任务及多变的工作环境，它的能力更显不足，如复杂的装
配作业、搬运较重的物体（其质量超过一个机器人的承载能力）或柔软物体、安装或维修复杂的零件
以及拉锯等，于是人们考虑采用两个或多个机器人的协调作业来完成单个机器人无法或难以完成的工
作[1]。随着操作环境和任务要求的复杂化，一般需要机器人既要有良好的灵活性又要有很高的可靠性
，一般的非冗余度机器人难以达到要求。冗余度机器人固有的许多优点使之非常适合复杂任务和工作
环境的要求，如：①冗余度机器人利用其冗余性可以克服奇异性、避关节角极限、提高灵活性、躲避
障碍物及获得最小关节力矩等；②冗余度机器人具有容错性，可以在故障条件下进行任务再规划，具
有较高的可靠性。因此，冗余度机器人双臂协调操作的研究得到了越来越多的重视[2]。进入21世纪后
，机器人技术进一步向智能化、网络化、与人和谐共存方向发展，其概念、内涵、研究内容、应用领
域都发生了很大变化。美国以军事为背景，开发了多种无人作战平台和作战机器人系统；日本以拟人
型机器人为重点，不断赋予机器人智能，并开拓新的应用领域；欧洲重点开发医疗、家庭用的智能机
器人。从机器人的应用角度来考虑，应用许多最新的智能技术，如临场感技术、虚拟现实技术、多智
能体技术、模糊神经网络技术、遗传算法和遗传编程、仿生技术、多传感器集成和信息融合技术以及
纳米技术等来增强机器人的智能程度将是今后发展的一个重点。因此，给双臂机器人赋予智能以实现
人类双臂的功能是当前研究的热门课题。
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