工业机器人技术与应用复习资料

一、填空题
1. 一台真正意义上的机器人，应该具备三种基本功能：       、       和       。
2. 按照坐标形式分类，工业机器人可分为         、         、         和关节坐标型。
3. 工业机器人四大家族企业分别为          、          、          和          。
4. 机器人机身和臂部的配置形式有          、          、          和          。
5. 腕部是联接        和        的结构部件，它的主要作用是确定手部的          。
二、判断题
1. 数控机床可编程并且能加工多种机械零件，因此数控机床也是一种工业机器人。（    ）
2. 直角坐标机器人具有结构紧凑、灵活、占地空间小等优点，是目前工业机器人大多采用的结构形式。（    ）
3. 工业机器人的自由度越高其运动灵活性越好，承载能力越强。（    ）
4. 臂部是机器人的主要执行部件，它的作用是支撑腕部和手部，确定手部的位姿。（    ）
5. 工业机器人的手部为专用部件，通用性比较差。（    ）
6. 机器人控制系统是一个与运动学和动力学原理密切相关的、有耦合的、非线性的多变量控制系统。（    ）
7. 动作级编程语言是最低一级的机器人语言。（    ）
8. 六自由度工业机器人工具坐标系的原点一般是在第六轴法兰盘的圆心。（    ）
三、简答题

1．简述工业机器人的定义，说明机器人的主要特点是什么?
机器人机械结构由哪几部分组成，每一部分的作用是什么？

3. 机器人的控制功能有哪些？
参考答案
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横梁式配置、立柱式配置、机座式配置、屈伸式配置
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三、简答题

美国机器人协会（RIA）的定义

机器人是“一种用于移动各种材料、零件、工具或专用装置的，通过可编程序动作来执行种种任务的，并具有编程能力的多功能机械手（manipulator）”。

日本工业机器人协会（JIRA）的定义

机器人是“一种装备有记忆装置和末端执行器（end effector）的，能够转动并通过自动完成各种移动来代替人类劳动的通用机器”。

美国国家标准局（NBS）的定义

机器人是“一种能够进行编程并在自动控制下执行某些操作和移动作业任务的机械装置”，这也是一种比较广义的工业机器人的定义。

国际标准化组织（ISO）的定义

“机器人是一种自动的、位置可控的、具有编程能力的多功能机械手，这种机械手具有几个轴，能够借助于可编程序操作来处理各种材料、零件、工具和专用装置，以执行种种任务”。

1）通用性 机器人具有执行不同功能和完成多样简单任务的实际能力

（1）机构可变（自由度数量）

（2）程序可变

2）适应性

机器人在工作中可以不依赖于人的干预，能够运用传感器感测环境，分析任务空间和执行操作规划，自主执行事先未经完全指定的任务。

（1）自动化

（2）智能化

2. 机器人一般由执行机构、驱动装置、检测装置和控制系统和复杂机械等组成。

执行机构即机器人本体，其臂部一般采用空间开链连杆机构，其中的运动副（转动副或移动副）常称为关节，关节个数通常即为机器人的自由度数。根据关节配置型式和运动坐标形式的不同，机器人执行机构可分为直角坐标式、圆柱坐标式、极坐标式和关节坐标式等类型。出于拟人化的考虑，常将机器人本体的有关部位分别称为基座、腰部、臂部、腕部、手部（夹持器或末端执行器）和行走部（对于移动机器人）等。

驱动装置是驱使执行机构运动的机构，按照控制系统发出的指令信号，借助于动力元件使机器人进行动作。它输入的是电信号，输出的是线、角位移量。机器人使用的驱动装置主要是电力驱动装置，如步进电机、伺服电机等，此外也有采用液压、气动等驱动装置。

检测装置是实时检测机器人的运动及工作情况，根据需要反馈给控制系统，与设定信息进行比较后，对执行机构进行调整，以保证机器人的动作符合预定的要求。作为检测装置的传感器大致可以分为两类：一类是内部信息传感器，用于检测机器人各部分的内部状况，如各关节的位置、速度、加速度等，并将所测得的信息作为反馈信号送至控制器，形成闭环控制。一类是外部信息传感器，用于获取有关机器人的作业对象及外界环境等方面的信息，以使机器人的动作能适应外界情况的变化，使之达到更高层次的自动化，甚至使机器人具有某种“感觉”，向智能化发展，例如视觉、声觉等外部传感器给出工作对象、工作环境的有关信息，利用这些信息构成一个大的反馈回路，从而将大大提高机器人的工作精度。

控制系统。一种是集中式控制，即机器人的全部控制由一台微型计算机完成。另一种是分散（级）式控制，即采用多台微机来分担机器人的控制，如当采用上、下两级微机共同完成机器人的控制时，主机常用于负责系统的管理、通讯、运动学和动力学计算，并向下级微机发送指令信息；作为下级从机，各关节分别对应一个CPU，进行插补运算和伺服控制处理，实现给定的运动，并向主机反馈信息。根据作业任务要求的不同，机器人的控制方式又可分为点位控制、连续轨迹控制和力（力矩）控制。

3.  1）具有位置伺服功能 2）方便的人机交互功能 3）具有对外部环境（包括作业条件）的检测和感觉功能。4）具有故障诊断和安全保护功能
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