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					编辑推荐
    本书是在原有《机器人控制系统的设计与MATLAB仿真》基础上撰写而成，并删除、增加和更新了部分内容。全书共分为两册，本书为上册，即“基本设计方法”部分。本书共分10章，包括先进PID控制、神经网络自适应控制、模糊自适应控制、迭代学习控制、反演控制、滑模控制、自适应鲁棒控制、末端轨迹及力控制及重复控制设计方法。每种方法都给出了算法推导、实例分析和相应的MATLAB设计仿真程序。本书特色如下：
     (1)  控制算法重点置于基础理论分析，针对机械手基本控制算法进行了深入剖析。
     (2)  针对每种控制算法，均给出了完整的MATLAB仿真程序，同时也给出了程序的说明    和仿真结果，具有很强的可读性。
     (3)  从应用的角度出发，理论联系实际，面向广大工程技术人员，具有很强的工程性和实用性。
     (4)  书中介绍的各种控制算法及应用实例非常完整，程序结构设计简单明了，便于自学和进一步开发。
    程序下载：全部仿真代码可到清华大学出版社网站本书页面下载。
  
 

      内容简介
   　　《机器人控制系统的设计与MATLAB仿真：基本设计方法（电子信息与电气工程技术丛书）》系统地介绍了机械手控制的几种先进设计方法，是作者多年来从事机器人控制系统教学和科研工作的结晶，同时融入了国内外同行近年来所取得的*新成果。 
　　本书以机械手的控制为论述对象，共包括10章，分别介绍了先进PID控制、神经网络自适应控制、模糊自适应控制、迭代学习控制、反演控制、滑模控制、自适应鲁棒控制、末端轨迹及力控制、重复控制设计方法。每种方法都给出了算法推导、实例分析和相应的MATLAB仿真设计程序。 
　　本书各部分内容既相互联系又相互独立，读者可根据自己的需要选择学习。本书适用于从事生产过程自动化、计算机应用、机械电子和电气自动化领域工作的工程技术人员阅读，也可作为高等院校工业自动化、自动控制、机械电子、自动化仪表、计算机应用等专业的教学参考书。 
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      前言/序言
   　　有关机器人控制理论及其工程应用，近年来已有大量的论文发表。作者多年来一直从事控制理论及应用方面的教学和研究工作，为了促进机器人控制和自动化技术的进步，反映机器人控制设计与应用中的最新研究成果，并使广大研究人员和工程技术人员能了解、掌握和应用这一领域的最新技术，学会用MATLAB语言进行各种机器人控制算法的分析和设计，作者编写了这本书，以抛砖引玉，供广大读者学习参考。 
　　本书是在总结作者多年研究成果的基础上，进一步理论化、系统化、规范化、实用化而成的，特点如下： 
　　(1)控制算法取材新颖，内容先进，重点置于学科交叉部分的前沿研究和介绍一些有潜力的新思想、新方法和新技术，取材着重于基本概念、基本理论和基本方法。 
　　(2)针对每种控制算法给出了完整的MATLAB仿真程序，并给出了程序的说明和仿真结果，具有很强的可读性。 
　　(3)着重从应用领域角度出发，突出理论联系实际，面向广大工程技术人员，具有很强的工程性和实用性。书中有大量应用实例及结果分析，为读者提供了有益的借鉴。 
　　(4)所给出的各种控制算法完整，程序设计结构设计力求简单明了，便于自学和进一步开发。 
　　(5)所介绍的方法不局限于机械手的控制，同时也适合解决运动控制领域其他背景的控制问题。 
　　本书主要以机器人力臂为被控对象，此外，为了介绍一些新的运动控制方法，本书还以机械系统、电机、倒立摆为被控对象来辅助说明。 
　　本书是在原有《机器人控制系统的设计与MATLAB仿真》基础上撰写而成的，并增加、修改和删除了部分内容。全书共分为上下册，本书作为上册，共包括10章。第1章为绪论，介绍机械手的几种控制方法及模型特性；第2章介绍机械手PID控制的几种基本设计方法，通过仿真和分析进行了说明；第3章介绍机械手神经网络自适应控制的几种设计方法；第4章介绍基于LMI的模糊鲁棒控制方法和几种机械手模糊自适应控制器的设计方法；第5章介绍机械手迭代学习控制和重复控制的设计方法；第6章介绍机械手反演控制的设计方法；第7章介绍机械手滑模控制基本设计方法；第8章介绍机械手自适应鲁棒控制方法，包括鲁棒控制器和自适应控制器的设计；第9章介绍机械手末端轨迹及力控制设计方法；第10章介绍重复控制的基本原理及设计方法。 
　　本书介绍的控制方法有些选自于高水平国际杂志和著作中的经典控制方法，并对其中的一些算法进行了修正或补充。通过对一些典型控制器设计方法进行详细的理论分析和仿真分析，使一些深奥的控制理论易于掌握，为读者的深入研究打下基础。 
　　本书是基于英文版MATLAB环境下开发(书中仿真图的图字均为英文)。书中各章节的内容具有很强的独立性，读者可以结合自己的方向深入地进行研究。 
　　作者在研究过程中，东北大学徐心和教授和薛定宇教授在机器人控制及仿真等方面给予作者很多的指点，北京航空航天大学尔联洁教授给予作者在控制理论方面多年的指导，在此深表感谢。 
　　由于作者水平有限，书中难免存在一些不足和错误之处，真诚欢迎广大读者批评指正。若读者有指正或需与作者商讨，或对控制算法及仿真程序有疑问，请通过电子邮件与作者联系。作者相信，通过与广大同行的交流，可以得到许多有益的建议，从而再版时将本书完善。 
　　刘金琨2016年12月于北京航空航天大学 
 
    

				机器人控制系统的设计与MATLAB仿真：基本设计方法/电子信息与电气工程技术丛书 下载 mobi epub pdf txt 电子书 格式
				

				

				
				机器人控制系统的设计与MATLAB仿真：基本设计方法/电子信息与电气工程技术丛书 mobi 下载 pdf 下载  pub 下载 txt 电子书 下载 2024
				

				
				机器人控制系统的设计与MATLAB仿真：基本设计方法/电子信息与电气工程技术丛书 下载 mobi pdf epub txt 电子书 格式 2024
				

				
				机器人控制系统的设计与MATLAB仿真：基本设计方法/电子信息与电气工程技术丛书 下载 mobi epub pdf 电子书   
				
				
				

				
				想要找书就要到  图书大百科

				book.qciss.net

				立刻按 ctrl+D收藏本页

				你会得到大惊喜!!

				

				

				
				
				
				
				用户评价
				

				
				
					评分☆☆☆☆☆
					机器人控制系统的设计与MATLAB仿真：基本设计方法/电子信息与电气工程技术丛书

				
					评分☆☆☆☆☆
					不错，挺好的，不仅挺好看的，功能也挺多的，好评

				
					评分☆☆☆☆☆
					折扣超级便宜，特别好用，信赖京东，好好好

				
					评分☆☆☆☆☆
					一般

				
					评分☆☆☆☆☆
					不错

				
					评分☆☆☆☆☆
					书纸质不错，内容实用！

				
					评分☆☆☆☆☆
					这本书结合实例，是MATLAB入门好书。

				
					评分☆☆☆☆☆
					挺好的一本书，要好好学习下。

				
					评分☆☆☆☆☆
					书质量很好，内容精彩，京东商城送货速度快，很满意！

				
				

				
				类似图书 点击查看全场最低价
				

				
				机器人控制系统的设计与MATLAB仿真：基本设计方法/电子信息与电气工程技术丛书 mobi epub pdf txt 电子书 格式下载 2024
				

			

			
			
			

			

			分享链接

			
				facebook
				linkedin
				mastodon
				
				messenger
				
				pinterest
				reddit
				telegram
				twitter
				
				viber
				vkontakte
				whatsapp
				复制链接
			

			

			
			
			
			epub 电子书 格式 下载
			pdf 电子书 格式 下载
			mobi  电子书 格式 下载
			txt 电子书 格式 下载
			

			
			
			
			

			
			
			
			

			
			

			

			

			

			
			
			

			
			

			
			

			

			
			
			

			
			

			
			相关图书
			

			
					
						
						电子学（第二版） mobi epub pdf txt 电子书 格式 下载

					
	
						
						雷达原理(第5版) mobi epub pdf txt 电子书 格式 下载

					
	
						
						变频器应用教程（第2版） mobi epub pdf txt 电子书 格式 下载

					
	
						
						电气自动化通用设备应用系列：西门子变频器入门与典型应用 mobi epub pdf txt 电子书 格式 下载

					
	
						
						计算机辅助设计课程教学规划教材：Altium Designer 10电路设计标准实例教程（附DVD－ROM光盘1张） mobi epub pdf txt 电子书 格式 下载

					
	
						
						电子设备热循环和振动故障预防 [Preventing Thermal Cycling and Vibration Failures in Electronic Equipment] mobi epub pdf txt 电子书 格式 下载

					
	
						
						电路PSpice仿真实训教程（附光盘1张） mobi epub pdf txt 电子书 格式 下载

					
	
						
						中等职业教育国家规划教材：音响设备原理与维修（第3版） mobi epub pdf txt 电子书 格式 下载

					
	
						
						清华版双语教学用书·电子电路分析与设计（第3版）：半导体器件及其基本应用 mobi epub pdf txt 电子书 格式 下载

					
	
						
						海洋微波遥感与应用 mobi epub pdf txt 电子书 格式 下载

					
	
						
						密码安全芯片与侧信道技术 mobi epub pdf txt 电子书 格式 下载

					
	
						
						电子电路识图全突破(双色版) mobi epub pdf txt 电子书 格式 下载

					
	
						
						LTE融合发展之道——TD-LTE与LTE FDD融合组网规划与设计(“十二五”国家重点图书出版 mobi epub pdf txt 电子书 格式 下载

					
	
						
						宽带光传输技术 mobi epub pdf txt 电子书 格式 下载

					
	
						
						无线通信系统中的定位技术与应用 mobi epub pdf txt 电子书 格式 下载

					
	
						
						电子管放大器搭建手册(第2版） mobi epub pdf txt 电子书 格式 下载

					
	
						
						中国军工电子工艺技术体系 mobi epub pdf txt 电子书 格式 下载

					
	
						
						开关电源设计入门 mobi epub pdf txt 电子书 格式 下载

					
	
						
						数字信号处理FPGA电路设计 mobi epub pdf txt 电子书 格式 下载

					
	
						
						TigerSHARC处理器技术及其应用 mobi epub pdf txt 电子书 格式 下载

					


			

		

	

	

	

	

	
	






	
	

	
	
		
		服务条款
		

		
		联系我们
		

		
		关于我们
		

		
		隐私政策
		


	

	

	
		
		本站所有内容均为互联网搜索引擎提供的公开搜索信息，本站不存储任何数据与内容，任何内容与数据均与本站无关，如有需要请联系相关搜索引擎包括但不限于百度，google,bing,sogou 等

		
		友情链接

		
			
			中国国家图书馆
			

			
			国立台湾图书馆
			

			
			美国国会图书馆
			

			
			开放图书馆 openlibrary.org
			

		

		
		© 2024  book.qciss.net  All Rights Reserved. 图书大百科 版权所有

		

		

		
		
		

		

		

		

		

		
			继续阅读 请点击这里关闭窗口
		

		
	

	

	
	




























