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内容概要

　　《高等学校信息工程类“十二五”规划教材：工业机器人技术（第2版）》主要内容包括机器人
的发展概况、工业机器人的结构、工业机器人的运动学及动力学、工业机器人的环境感觉技术、工业
机器人的控制、工业机器人的编程、工业机器人系统等七部分。
书中以三菱装配机器人为例，系统地讲述了工业机器人各大组成部分及其应用。
《高等学校信息工程类“十二五”规划教材：工业机器人技术（第2版）》是一本理论与实用技术兼
顾的关于工业机器人技术的入门教材.取材新颖.并附有习题。
　　《高等学校信息工程类“十二五”规划教材：工业机器人技术（第2版）》可作为应用型大学机
电一体化、机械等专业的本科教材，也可作为有关工程技术人员的参考书。
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器人位置点排序 B.3.8通信 B.3.9下载 B.3.10上载 B.3.11机器人的点动操作 B.3.12机器人程序的运行 B.3.13
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章节摘录

版权页：   插图：   5.2工业机器人控制系统的主要功能 工业机器人的控制系统的主要任务是控制工业
机器人在工作空间中的运动位置、姿态和轨迹、操作顺序及动作的时间等项目，其中有些项目的控制
是非常复杂的。
工业机器人控制系统的主要功能有。
 1.示教再现功能 示教再现功能是指控制系统可以通过示教盒或手把手进行示教，将动作顺序、运动速
度、位置等信息用一定的方法预先教给工业机器人，由工业机器人的记忆装置将所教的操作过程自动
地记录在存储器中，当需要再现操作时，重放存储器中存储的内容即可。
如需更改操作内容时，只需重新示教一遍。
 2.运动控制功能 运动控制功能是指对工业机器人末端操作器的位姿、速度、加速度等项目的控制。
 5.2.1示教再现控制 示教再现控制的内容主要包括示教及记忆方式和示教编程方式。
 1.示教及记忆方式 1）示教的方式 示教的方式种类繁多，总的可分为集中示教方式和分离示教方式。
 集中示教方式就是指同时对位置、速度、操作顺序等进行的示教方式。
分离示教方式是指在示教位置之后，再一边动作，一边分别示教位置、速度、操作顺序等的示教方式
。
 当对PTP（点位控制方式）控制的工业机器人示教时，可以分步编制程序，且能进行编辑、修改等工
作。
但是在作曲线运动而且位置精度要求较高时，示教点数一多，示教时间就会拉长，且在每一个示教点
都要停止和启动，因而很难进行速度的控制。
 对需要控制连续轨迹的喷漆、电弧焊等工业机器人进行连续轨迹控制的示教时，示教操作一旦开始，
就不能中途停止，必须不中断地进行完为止，且在示教途中很难进行局部修正。
 示教方式中经常会遇到一些数据的编辑问题，其编辑机能有如图5.1所示的几种方法。
 在图中，要连接A与B两点时，可以这样来做：（a）直接连接；（b）先在A与B之间指定一点x，然后
用圆弧连接；（c）用指定半径的圆弧连接；（d）用平行移动的方式连接。
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编辑推荐

《高等学校信息工程类"十二五"规划教材:工业机器人技术(第2版)》是一本理论与实用技术兼顾的关于
工业机器人技术的入门教材，取材新颖，并附有习题。
《高等学校信息工程类"十二五"规划教材:工业机器人技术(第2版)》可作为应用型大学机电一体化、机
械等专业的本科教材，也可作为有关工程技术人员的参考书。
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