宁波职业技术学院继续教育学院期末试卷

工业机器人编程与应用 
一 单选题 
1. 机器人轨迹控制过程需要通过求解( B  )获得各个关节角的位置控制系统的设定值。 （2 分）
	A. 运动学正问题 

	B. 运动学逆问题 

	C. 动力学正问题 

	D. 动力学逆问题 


2. 对机器人进行示教时，模式旋钮打到示教模式后，在此模式中，外部设备发出的启动信号( A  )。
	A. 无效  B. 有效  C. 延时后有效  D. 视情况而定   


3. 运动正问题是实现如下变换(  A )。
	A. 从关节空间到操作空间的变换 

	B. 从操作空间到迪卡尔空间的变换 

	C. 从迪卡尔空间到关节空间的变换 

	D. 从操作空间到关节空间的变换 


5. 测速发电机的输出信号为( A  )。
	A. 模拟量  B. 数字量  C. 开关量  D. 脉冲量   


6. 6维力与力矩传感器主要用于( D  )。 
	A. 精密加工  B. 精密测量  C. 精密计算  D. 精密装配    


8. 机器人轨迹控制过程需要通过求解( B  )获得各个关节角的位置控制系统的设定值。 
	A. 运动学正问题 

	B. 运动学逆问题 

	C. 动力学正问题 

	D. 动力学逆问题 


9. 为了确保安全,用示教编程器手动运行机器人时,机器人的最高速度限制为(  B )。 
	A. 50mm/s  B. 250mm/s   C. 800mm/s  D. 1600mm/s   


10. 机器人的定义中，突出强调的是( B  )。
	A. 具有人的形象 B. 模仿人的功能  C. 像人一样思维 D. 感知能力很强    


11. 增量式光轴编码器一般应用( C  )套光电元件，从而可以实现计数、测速、鉴向和定位。 
	A. 一   B. 三  C. 三  D. 四   


12. 应用电容式传感器测量微米级的距离，应该采用改变( C  )的方式。
	A. 极间物质介电系数  B. 极板面积  C. 极板距离  D. 电压    


13. 运动逆问题是实现如下变换(  C )。 
	A. 从关节空间到操作空间的变换 

	B. 从操作空间到迪卡尔空间的变换 

	C. 从迪卡尔空间到关节空间的变换 

	D. 从操作空间到任务空间的变换 


14. 对于转动关节而言，关节变量是D-H参数中的(  A )。 
	A. 关节角  B. 杆件长度  C. 横距  D. 扭转角    


16. 示教编程器上安全开关握紧为ON，松开为OFF状态，作为进而追加的功能，当握紧力过大时，为( C  )状态。 
	A. 不变  B. ON  C. OFF  D. 急停报错    


17. 对于移动(平动)关节而言，关节变量是D-H参数中的(  C )。
	A. 关节角  B. 杆件长度  C. 横距  D. 扭转角    


18. 压电式传感器，即应用半导体压电效应可以测量( C  )。
	A. 电压  B. 亮度  C. 力和力矩  D. 距离    


19. 定时插补的时间间隔下限的主要决定因素是( B  )。
	A. 完成一次正向运动学计算的时间   B. 完成一次逆向运动学计算的时间

	C. 完成一次正向动力学计算的时间   D. 完成-次逆向动力学计算的时间


20. 传感器的输出信号达到稳定时，输出信号变化与输入信号变化的比值代表传感器的(   D)参数。 
	A. 抗干扰能力  B. 精度  C. 线性度  D. 灵敏度    


22. 对机器人进行示教时，作为示教人员必须事先接受过专门的培训才行，与示教作业人员一起进行作业的监护人员,处在机器人可动范围外时,( B  )，可进行共同作业。
	A. 不需要事先接受过专门的培训 

	B. 必须事先接受过专门的培训 

	C. 没有事先接受过专门的培训也可以 

	D. 具有经验即可 


23. ( C  )曾经赢得了“机器人王国”的美称。
	A. 美国  B. 英国  C. 日本  D. 中国    


24. 机器人经常使用的程序可以设置为主程序,每台机器人可以设置(  C )主程序。
	A. 3个  B. 5个  C. 1个  D. 无限制    


26. 使用焊枪示教前，检查焊枪的均压装置是否良好,动作是否正常,同时对电极头的要求是(  A )。
	A. 更换新的电极头 

	B. 使用磨耗量大的电极头 

	C. 新的或旧的都行 

	D. 电极头无影响 


27. 在0-r 操作机动力学方程中，其主要作用的是( D  )。
	A. 哥氏项和重力项 

	B. 重力项和向心项. 

	C. 惯性项和哥氏项 

	D. 惯性项和重力项 


28. 所谓无姿态插补，即保持第 一个示教点时的姿态，在大多数情况下是机器人沿( B  ) 运动时出现
	A. 平面圆弧  B. 直线  C. 平面曲线  D. 空间曲线    


29. 当代机器人主要源于以下两个分支( C  )。
	A. 计算机与数控机床 

	B. 遥操作机与计算机 

	C. 遥操作机与数控机床 

	D. 计算机与人工智能 


30. 传感器在整个测量范围内所能辨别的被测量的最小变化量，或者所能辨别的不同被测量的个数，被称之为传感器的( C  )。
	A. 精度  B. 重复性  C. 分辨率  D. 灵敏度    


31. 运动学主要是研究机器人的( B  )。 
	A. 动力源是什么 

	B. 运动和时间的关系 

	C. 动力的传递与转换 

	D. 运动的应用 


32. 手部的位姿是由(  B )构成的。 
	A. 位置与速度 

	B. 姿态与位置 

	C. 位置与运行状态 

	D. 姿态与速度 


33. 当代机器人大军中最主要的机器人为(  A )。 
	A. 工业机器人  B. 军用机器人  C. 服务机器人   D. 特种机器人   


34. 动力学的研究内容是将机器人的( A  )联系起来
	A. 运动与控制  B. 传感器与控制  C. 结构与运动  D. 传感系统与运动    


二 判断题
37. 超声测距是一种接触式的测量方式。（×）
38. 关节i的坐标系放在i-1关节的末端。（×）
39. 与超声传感器相比，红外测距的准确度更高。（×）
40. 轨迹插补运算是伴随着轨迹控制过程一步步完成的，而不是在得到示教点之后，一次完成，再提交给再现过程的。 （2 分）（√）
41. 最大工作速度通常指机器人单关节速度。 （×）
42. 承载能力是指机器人在工作范围内的任何位姿.上所能承受的最大质量。 （√）
43. 完成某一特定作业时具有多余自由度的机器人称为冗余自由度机器人。 （√）
45. 自动化装置“木 鸟”是诸葛亮发明的。（×）
46. 机器人的自由度数等于关节数日目。（√）
48. 结构型传感器与结构材料有关。（√）
49. 图像二值化处理便是将图像中感兴趣的部分置1，背景部分置2。（×）
50. 工业机器人末端操作器是手部。（×）
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