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内容概要

本书系统、深入地介绍了机器人系统的智能控制理论方法、算法及应用。
全书共分九章，内容包括机器人的基本控制方法、机器人的姿态与运动控制、机器人模糊神经网络控
制、机器人小脑模型CMAC的智能控制、机器人模糊自适应控制、机器人力/位置跟踪智能控制、机器
人智能鲁棒控制、移动机器人智能控制以及智能控制在水下机器人、视觉伺服机器人控制、智能移动
机器人系统、多传感器融合智能检测机器人中的应用。
本书内容新颖，注重理论与实际结合，理论阐述简明清楚、深入浅出，算法推导严谨，力求使读者能
较快掌握和应用这门高新技术。

    本书可作为高等院校自动化、计算机、机械工程、系统工程、信息工程、电子信息工程等专业研究
生和高年级本科生教材，也可作为工程技术人员和科研工作者的参考书。
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人智能控制算法的部分仿真程序  1.模糊小波基神经网络及其在机器人轨迹跟踪控制仿真程序  2.模糊B
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