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内容概要

《机器人学的几何基础》是一部关于机器人学中有着重要应用的几何概念的精彩导论。
第2版提供了对相关领域内容的深入讲解，并仍保持独特的风格：它的重点不是集中在运动学和机器
人学的计算结果上，而是包含极其重要的最新材料，它们反映了这一领域的重要进展，并将机器人学
与群论和几何学中的数学基础联系在一起。
  　　主要特征：    首先对代数几何、微分几何以及李群和李代数的基础概念作了简短的综述；     用新
的一章分析了克利福德代数与机器人运动学以及三维欧氏几何之间的联系；     使用机器人学中的实例
介绍数学概念和方法；     利用新的方法解决机器人设计和控制中的重要问题；     应用刚体运动群的相
交理论给出机器人运动学中熟知的枚举问题的解决方法；     在另一章新内容中，针对具有终端执行器
约束的机器人拓展了动力学研究，从而推导出并联机器人的运动方程。
     《机器人学的几何基础》适用于众多领域的研究生以及科研工作者，特别是对机械工程、计算机科
学以及应用数学领域的读者尤其重要。
它也是一本非常难得的参考书。
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章节摘录

　　第1章 引言　　1.1　机器人学的基础理论　　2000年5月，美国国家科学基金会在弗吉尼亚州阿灵
顿主持召开主题为“数学与机器人学之间的相互影响”的会议。
在美国的许多一流专家讨论了机器人学中数学的重要性以及机器人学问题在数学发展中起的作用。
专家们对于他们认为重要的和有研究价值的问题给出了广泛的总结。
他们提出的很长的问题清单，其中涉及许多数学分支和机器人学的众多领域。
　　机器人学是实践性的学科。
建立一个非常复杂的机械系统，需要将计算机控制与机电驱动装置和传感器结合起来，这个任务已超
出了工程师的能力。
这个领域中的任何理论都应该考虑针对实际的机械装置是实用可行的。
然而，在该领域中理论显然承担着重要的角色。
　　当然，根据定义，理论总是没有实用价值的，否则它就不是理论。
然而，毫无疑问，所有的学科都需要坚实的理论基础。
一个现实存存的问题是，机器人学的理论基础是完全独立的还是只是由构成机器人学的各学科所使用
的一般理论的一部分构成的呢?我们无法明确区分机器人机构的理论与机构一般理论之间的区别。
但是，关于机器人学有一些特殊的内容，这就是刚体运动群SE（3）的重要价值。
这既不是说不包含这个群的理论就不是机器人学，也不意味着其他学科不能有效地使用这个群。
只是我发现，它成为贯穿于机器人学众多领域的重要主题：机器人的连杆实际上不是刚体，但是它们
可以近似地看作刚体；机器人关节允许的运动是刚体运动；机器人终端执行器携带的载荷通常是刚体
；机器人运动学、动力学和控制的标准分析方法都表现出刚体的处理方法。
　　这本书的中心内容是论述刚体运动群SE（3）的几何学及其在机器人学中的应用。
在介绍这些内容之前，我们先了解一些历史和背景知识。
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媒体关注与评论

　　“涉及这一领域的多数教科书都涵盖关于机器人操作臂的运动学、动力学、控制、感知和规划等
多种主题。
而这本书与众不同的特点是它介绍了用于解决机器人学问题的数学工具，尤其是几何学工具。
特别是，它面向对机器人学感兴趣的读者，用一种容易理解的方式介绍了李群以及与之相关联的代数
和几何概念。
作者的目的是展示这些方法应用于机器人学问题时的能力和美妙的结果”　　——Mathscinet　　“我
认为这本书构成了数学机器人学的基础，它将激励数学导向的机器人学的研究，而且孕育着机器人学
向科学学科的转变。
如果没有数学，机器人学能是什么样子呢？
”　　——MathSciNet
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编辑推荐

　　《机器人学的几何基础(第2版)》适用于众多领域的研究生以及科研工作者，特别是对机械工程、
计算机科学以及应用数学领域的读者尤其重要。
它也是一本非常难得的参考书。
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