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内容概要

工业机器人是20世纪以后发展起来的一种能模仿人的某些动作和控制功能。
并按照可变的预定程序、轨迹及其他要求操作工具，实现多种操作的自动化机械系统。
工业机器人技术综合了精密机械技术、检测传感技术和自动控制技术等领域的最新成果，正在越来越
多地取代操作工人，出色地完成着极其繁重、复杂、精密或充满危险的各种各样的工作。
在工厂自动化和柔性制造系统中，工业机器人也起着关键的作用，并已经广泛应用到工农业生产、航
天航空和军事技术等各个领域。
　  本书着眼于教学实际，系统地介绍了工业机器人的相关知识。
全书共分九章，按顺序分别介绍了工业机器人的基本概念、机械结构（包括手部、臂部、腕部）的典
型结构和相关的设计计算方法、定位缓冲原理与方法、工业机器人的检测传感技术与典型实例、工业
机器人的控制技术与典型实例、工业机器人的总体设计方法以及工业机器人的典型应用等内容。
编写过程中，作者在参考和引用有关机器人方面的论著、资料时，力争做到选材新颖、深入浅出、实
用性强。
书中每章都附有思考题，以便使读者更好地把握和理解相关内容。
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章节摘录

　　第1章　绪论　　1.1　机器人的基本概念　　世界机器人之父恩格尔伯格先生认为，机器人目前
尚没有准确的定义，但有一点可以确定，即机器人不一定像人，但能替代人工作。
美国不仅将工业机器人和服务机器人看做是机器人，还将无人机、水下潜器、月球车甚至巡航导弹等
都看做是机器人。
机器人技术是综合了计算器、控制论、机构学、信息和传感技术、人工智能、仿生学等多学科而形成
的高新技术。
它一般由机械本体、控制器、伺服驱动系统和检测传感装置构成，是一种综合了人和机器特长、能在
三维空间完成各种作业的机电一体化装置。
它既有人对环境状态的快速反应和分析判断能力，又有机器可长时间持续工作、精确度高、抗恶劣环
境的能力，特别适合于多品种、小批量的柔性生产。
　　因此，“机器人”是一种在计算机控制下的可编程的自动机器，根据所处的环境和作业需要，它
具有至少一项或多项拟人功能，另外还可能程度不同地具有某些环境感知能力（如视觉、力觉、触觉
、接近觉等），以及语言功能乃至逻辑思维、判断决策功能等，从而使它能在要求的环境中代替人进
行作业。
　　机器人从应用环境出发可分为两大类，即工业机器人和特种机器人。
所谓工业机器人，就是面向工业领域的多关节机械手或多自由度机器人，通常是指一种能模拟人的手
、臂的部分动作，按照预订的程序、轨迹及其他要求，实现抓取、搬运工件或操纵工具的自动化装置
。
而特种机器人则是除工业机器人之外的、用于非制造业并服务于人类的各种先进机器人，包括：服务
机器人、水下机器人、娱乐机器人、军用机器人、农业机器人、机器人化机器等。
　　1.2　工业机器人的形成和发展早在三千多年前的西周时代，我国就出现了能歌善舞的木偶，称为
“倡者”，这可能是世界上最早的“机器人”。
　　在近代，随着第一次、第二次工业革命，各种机械装置的发明与应用，世界各地出现了许多“机
器人”玩具和工艺品。
这些装置大多由时钟机构驱动，用凸轮和杠杆传递运动。
　　1920年，捷克作家凯?开比克在一个科幻剧本中首次提出了Robot这个名词。
现在已被人们作为机器人的专用名词。

Page 4



第一图书网, tushu007.com
<<工业机器人>>

版权说明

本站所提供下载的PDF图书仅提供预览和简介，请支持正版图书。

更多资源请访问:http://www.tushu007.com

Page 5


