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编辑推荐

赵小川编著的《机器人技术创意设计》以“需求分析—理论推导—技术实现—应用实例—前沿展望—
创意点睛”为主线，层层递进，实现对机器人技术的“入门、提高、精通、应用、创新”。    本书根
据作者近些年来从事机器人技术的教学、科研经验，介绍了十余类机器人的设计制作过程，涉及柔性
机器人、爬行机器人、飞行机器人、水下机器人和仿生机器人，并且对每款机器人创意点进行了点睛
。    本书不仅详细分析了机器人技术的基础理论，而且更加注重其实现和应用，使读者能够体会到活
学活用的乐趣；本书还介绍了几款典型的机器人仿真软件，使读者可以在计算机上按照自己的创意，
设计出自己的机器人虚拟样机。值得一提的是本书是国内首本介绍机器人设计仿真一体化专用软
件Webots的书籍。
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