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内容概要

《多关节机器人原理与维修》从应用角度，系统地介绍了工业机器人的重要概念，剖析了多关节工业
机器人的机械结构及RV减速器的结构和原理，结合多关节机器人，着重对机器人的交流伺服系统和控
制器进行了分析，从运动学和动力学角度解析了机器人软件的编制原理，最后结合作者多年从事机器
人应用方面的经验，阐明了工业机器人重要部件维修的基本方法和原理。
在总体设计和内容编排上，既突出了理论分析又从工厂实际应用角度剖析了工业机器人的本质。
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章节摘录

版权页：   插图：   有关惯性矩的说明：在现行的理论力学中看不到有关惯性矩的名词，全部用转动惯
量来代替，考虑到安川公司的文件的前后一致性就没有把这个惯性矩名词改过来，但基本概念还是一
样的。
 ③登录工具重量信息。
把工具重量信息记录在工具文件中去，步骤如下： （a）选机器人主菜单；（b）选择工具栏；（c）
选择想要的工具号；（d）选择登录项目，输入数据；（e）按回车键。
 ④没有登录设定，即重量W=0，重心位置（Xg，yg，Zg）都为0时，这时就默认机器人出厂时设定的
标准值进行控制。
在这种情况下机器人不能充分发挥出能力。
且实际安装工具的重心位置在X或y方向上有大的偏差时，由此产生的重力矩不能被考虑。
 13）碰撞检测功能 （1）碰撞检测功能。
当工具或机器人本体与周边设备发生碰撞时，不通过任何外部传感器，立即检测出碰撞，并使机器人
停止运动，使受损降到最低。
不论是示教或再现状态下均可紧急停止。
这个功能不能防止碰撞，而且不能保证对人的安全。
实际上，这种检测是对运动着的电动机的检测。
当运动着的电动机突然碰到阻碍物，使其电流突然增大，就检测到是碰撞。
当然，要与正常运动过程中电流突然增大区别开来，否则经常停车也不是一件好事。
 （2）设定碰撞检测功能。
碰撞检测功能在出厂时设定为在额定负荷下，以最大速度动作也不发生误检测。
工具重量信息正确输入后，检测敏感度可以提高。
另外，只有在进行接触作业等规定的区域内，可以允许检测敏感度降低。
检测的敏感度通过设定检测等级来设定。
 ①检测等级的设定。
碰撞检测等级在碰撞检测等级文件中予以设定。
碰撞检测条件文件有以下9个文件：条件号从1～7是再现模式下，在特定区域改变检测等级所使用的文
件。
条件号8是再现模式下基准文件。
在再现运动时，按照此文件设定的检测等级动作。
条件号9是示教模式下所使用的文件。
在示教模式下，机器人动作时，按照此文件中设定的检测等级进行碰撞功能。
变更碰撞检测等级用SHCKSET命令执行。
用SHCKSET指定文件号，执行该命令后，按照被指定文件的碰撞检测等级进行检测。
回到基准检测等级，用SHCKRST命令来完成。
在再现模式下，在程序中的SHCKSET和SHCKRST之间是按等级文件执行，在其外的部分，按照条件
号8的基准文件的检测等级来执行。
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编辑推荐

《多关节机器人原理与维修》内容全面、实用性强，可作为工科院校机器人（机电一体化）专业高年
级本科生、研究生的教学用书，也可供有关从事工厂自动化、设备维修等高级工程技术人员参考。
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