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内容概要

　　本书系Brooks／Cole出版公司(Thomson Learing出版集团的下属子公司)2001年推出的BookWare系
列丛书(BookWare Companion SeriesTm)之一。
该书提出了利用MATLAB及Simulink工具箱在计算机上解决机构动态建模及仿真问题的分析思路、方
法、MATLAB脚本文件和Simulink仿真模块框图以及供学生自主学习研讨的习题。
全书包括9章内容和一个关于Simulink入门辅导的附录，分别是引言和概述、矢量环及矢量链方程、位
置问题的求解、运动学的Simulink仿真、动力学引论、联立约束法、双连杆平面机器仿真、可变机构
仿真、抛石机仿真。
　　本书可作为已具备MATLAB基本知识的机械、能动、土木、汽车、力学、航空航天等专业高年级
本科生和研究生相关课程的参考书和补充教材，也可供有关教师、工程技术人员参考使用。
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