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《竞赛机器人设计与实践》

内容概要

《竞赛机器人设计与实践》重点介绍竞赛机器人的设计过程，重点说明了竞赛机器人的机械部分、电
子电路部分、程序设计部分的设计思想及方法。全书以三种具体的竞赛机器人为例，分别详细说明了
竞赛机器人比赛的特点及要求，机械部分的设计过程，电子电路部分的电机、传感器、CPU、电源的
选择及电路板的设计过程，程序设计过程；同时在每章当中穿插了一些机械、电子、程序方面的基础
知识。 
《竞赛机器人设计与实践》涉及的理论知识并不高深，没有枯燥的数学公式，特别介绍了在设计制作
机器人过程中会遇到的各种实际问题，是作者的实践经验总结，实用性较强。 
《竞赛机器人设计与实践》可作为工科院校师生补充机械电子学、人工智能、计算机控制、机械制造
等领域知识的参考书，还可作为广大机电技术爱好者的参考资料，对欲参加机器人大赛、电子设计大
赛等比赛的读者也有很高的参考价值。
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