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内容概要

本书是“机电一体化技术”丛书之一，主要内容包括工业机器人的基础知识、工业机器人的机械结构
、工业机器人控制、工业机器人的传感器及其应用、工业机器人的编程以及生产线和工作站。
本书的编写按照由浅入深的原则，介绍了工业机器人的基础知识和实际应用，结合大量图表，力求达
到易读易懂。
    本书可作为高等院校机电一体化、自动化、电子工程等专业的教材，也可供相关专业技术人员参考
。
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章节摘录

第1章 绪论机器人的英文名称是“Robot”，最早的意义是像奴隶那样进行劳动的机器。
由于受影视宣传和科幻小说的影响，人们往往把机器人想象成外貌与人相似的机器和电子装置。
但现实并非如此，特别是工业机器人，与人的外貌毫无相似之处，所以在工业应用场合，经常被称为
“机械手”。
有关机器人的定义随着时代发展不断发生着变化，但工业机器人的定义已经被基本确定，根据国家标
准，工业机器人被定义为“其操作机是自动控制的，可重复编程、多用途，并可对3个以上轴进行编
程。
它可以是固定式或移动式。
在工业自动化应用中使用”，其中操作机被定义为“是一种机器，其机构通常由一系列互相铰接或相
对滑动的构件所组成，它通常有几个自由度，用以抓取或移动物体（工具或工件）”。
所以工业机器人可以认为是一种拟人手臂、手腕和手功能的机械电子装置，它可把任一物件或工具按
空间位置姿态的要求进行移动，从而完成某一工业生产的作业要求。
如夹持焊枪，对汽车或摩托车车体进行点焊或弧焊；末端安装手钳，给压铸机或成型机上下料或装配
机械零部件；末端安装喷枪进行喷涂作业。
机器人自20世纪60年代问世以来，经过了40多年的发展，已广泛应用于各个领域，成为航天航空、深
海探密，及制造业生产自动化的主要机电一体化设备。
本章将主要介绍机器人的应用和发展以及工业机器人的分类情况。
1.1 工业机器人的应用、发展和分类1.1.1 工业机器人的应用机器人最早应用于汽车制造工业，常用于
焊接、喷漆、上下料和搬运。
工业机器人延伸和扩大了人的手足和大脑功能，它可代替人从事危险、有害、有毒、低温和高热等恶
劣环境中的工作；代替人完成繁重、单调重复劳动，提高劳动生产率，保证产品质量。
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编辑推荐

《工业机器人运用技术》可作为高等院校机电一体化、自动化、电子工程等专业的教材，也可供相关
专业技术人员参考。
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