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内容概要

　　《机器人概论》生动地介绍了机器人的起源、发展、分类、应用、组成、功能及应用前景，较系
统地介绍了机器人技术的基础知识，在相关章节介绍了若干机器人应用实例，如特种机器人、生物生
产机器人、足球机器人、仿生机器人等。
并结合大学生的特点，介绍了机器人大赛的有关知识，比较全面地反映了国内外机器人研究和应用的
最新进展。
　　《机器人概论》内容新颖、逻辑性强，既有普及性，又有一定深度，图文并茂，可读性强。
可使读者（尤其是大学生）初步掌握机器人技术，开阔视野，拓宽思路，并激发他们研究机器人的兴
趣。
　　《机器人概论》适合高等院校机械电子工程、自动化专业的本科生作教材使用，也可供从事机电
行业的工程技术人员使用或参考。
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章节摘录

版权页：插图：2.1 工业机器人2.1.1 概述工业机器人是面向工业领域的多关节机械手或多自由度的机
器人。
它是自动执行工作的机器装置，是靠自身动力和控制能力来实现各种功能的一种机器。
它可以接受人类指挥，也可以按照预先编排的程序运行。
现代的工业机器人还可以根据人工智能技术制定的原则纲领行动。
1954年，美国戴沃尔最早提出了工业机器人的概念，并申请了专利。
该专利的要点是借助伺服技术控制机器人的关节，利用人手对机器人进行动作示教，机器人能实现动
作的记录和再现，这就是所谓的示教再现机器人。
1959年，第一台工业机器人在美国诞生，开创了机器人发展的新纪元，之后日本使工业机器人得到迅
速的发展。
目前，日本已成为世界上工业机器人产量和拥有量最多的国家。
20世纪80年代，随着生产技术的高度自动化和集成化，工业机器人得以进一步发展，并在这个时代起
着十分重要的作用。
第一代机器人一般指工业上大量使用的可编程机器人及遥控操作机。
可编程机器人可根据操作人员所编程序完成一些简单重复陛作业，遥控操作机的每一步动作都要靠操
作人员发出。
1982年，美国通用汽车公司在装配线上为机器人装备了视觉系统，从而宣告了第二代机器人——感知
机器人的问世。
这代机器人带有外部传感器，可进行离线编程，能在传感系统的支持下，具有不同程度感知环境并自
行修正程序的功能。
第三代机器人为自治机器人，正在各国研制和发展，它不但具有感知功能，还具有一定决策和规划能
力，能根据人的命令或按照所处环境自行做出决策规划动作，即按任务编程。
我国机器人研究工作起步较晚，从“七五”开始国家投入资金，对工业机器及其零部件进行攻关，完
成了示教再现式工业机器人成套技术的开发和研制。
1986年，国家高技术研究发展计划开始实施，智能机器人主题跟踪世界机器人技术的前沿，已经取得
了一大批科研成果，并成功地研制出了一批特种机器人。
从20世纪90年代初期起，我国的国民经济进入了实现两个根本转变时期，掀起了新一轮的经济体制改
革和技术进步热潮。
我国的工业机器人又在实践中迈进一大步，先后研制出了点焊、弧焊、装配、喷漆、切割、搬运、包
装码垛等各种用途的工业机器人，并实施了一批机器人应用工程，形成了一批机器人产业化基地，为
我国机器人产业的腾飞奠定了基础。
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编辑推荐

《机器人概论》：普及学习机器人知识，激发研究机器人兴趣。
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