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前言

　　随着市场经济全球化的普及和知识传播的日新月异，专业英语已经成为获取新知识和进行学术、
技术交流的重要工具和必备知识。
同时，专业英语作为大学英语教学后期的一个重要部分，是学习基础英语后进行专业实际应用不可缺
少的重要环节。
　　机械专业英语伴随着机械行业新技术、新工艺、新产品的大量涌现，其所涉及的内容也应及时地
进行更新和完善，这就要求对相关教材内容进行补充和更新。
本书着眼于新技术和实际应用进行编写，以满足高等院校机械工程各专业学生的专业英语教学需求。
　　本书所涉及的内容相当广泛，主要包括：数控加工、快速成型、模具设计、材料特性与选择、机
械设计、常见机械加工、智能制造、工业机器人、机械产品质量、计算机辅助设计、机构分析与设计
、科技文献写作等。
通过学习本教材，学生不仅可了解一些相关技术知识背景，也可熟悉和掌握应用于该技术中的相关技
术单词、词组及其特定用法。
本书旨在通过学习这些内容，掌握专业英语所独有的读、写、译等技巧，能完成一定难度的科技论文
的读、写工作。
　　本书选材广泛，内容丰富，语言规范，难度适中，便于自学。
在具体编写过程中，我们贯彻以下基本原则：　　（1）课文的选择来源于机械专业科技文献、百科
知识互联网等，基本涵盖当前和今后一段时间机械专业研究和发展热点；　　（2）文章内容具有一
定权威性、知识性，均为科技普及阅读型内容，篇幅裁剪得当；　　（3）基于本科大三学生英语基
础进行内容难度选择，学生可在教师指导下学习，也可自学；　　（4）文章在机械行业专业术语、
重难点句子编排、常见专业词汇等方面都进行了精心挑选，力争做到统筹兼顾。
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内容概要

本书以培养学生专业英语能力为主要目标。
全书共精选27篇课文，其内容包括：数控加工、快速成型、模具设计、材料、机械设计、常见机加工
、产品质量、计算机辅助设计、机构分析、科技文献写作等，均附有参考译文。
    本书可作为机械设计制造及其自动化、机械工程、机电工程及模具设计等专业的专业英语教材，也
可供机械类专业的科技人员参考使用。
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章节摘录

　　第5课机器人技术　　机器人技术是指机器人科学和技术，以及它们的设计、制造和应用。
机器人技术联系着电子学、机械学和软件学。
　　人类创建机器人思想渊源由来已久，但直到20世纪完全自治的机器人才出现。
第一台数字化控制和可编程的机器人——通用机械手，于1961年安装完成，用于将滚烫的金属板料从
压铸机中取出并堆叠起来。
现在，商业和工业机器人以其相对人类更低的生产成本，更高的准确性和可靠性被广泛应用于工作当
中。
同时，一些环境脏乱、工作危险或者枯燥乏味不适合人从事的工作都由机器人来完成。
机器人广泛地应用于制造、装配和包装、运输、地质探测和空间探索、医疗手术、武器装备、实验研
究、安全保障以及消费品和工业产品的大量生产。
　　机器人的结构基本上是机械的，甚至可以被称为机械链（它在功能上与人类的身体结构相似）。
链环形成链（它的骨骼），驱动力（它的肌肉），连接点决定它有一个或更多的自由度。
大多数现代机器人使用开式串行链，它的每一个链环连接着前一个和后一个链环。
这种机器人被称为串行机器人，它们类似于人的手臂。
其他结构，例如模拟人、各种动物和昆虫的机械结构，是相当罕见的。
然而，在机器人上发展和使用这样结构是活跃的研究领域（譬如生物力学）。
作为操作器的机器人在它最后的连杆上安装了末端执行器，它可以是任何从焊接设备到用于环境控制
的机械手。
　　在现实工作的机器人需要有一些方式对对象进行操作：捡起、修改、破坏或者以其他方式实现它
的影响。
因而，机械手通常是指末端感受器，而机械臂是指操纵器。
大部分机械有可代替的感受器，允许它们完成一些小范围内的任务。
有些机器人安装了不可代替的操作器，而有些机器人的操作器却是通用型的，譬如机器人手。
　　机械抓钳：最普通的动作器是机械抓钳。
它的结构最简单，由两个指头组成，能够钳起和放下小型物体。
　　真空吸盘：拾起和放置电子元件和大型物体，如汽车挡风玻璃经常使用这种简单的真空吸盘。
这些是结构非常简单的收敛性设备，但是只要捕捉表面足够光滑，能够具有足够吸力，就可以吸起很
大的载荷。
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