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内容概要

　　本书为普通高等院校“十一五”规划教材、普通高等院校机械类精品教材。
全书共8章，内容包括工业机器人的基本概念和基础理论、工业机器人的机械结构、运动学和动力学
分析、控制技术、与机器人相关的传感技术、轨迹规划、机器人语言，以及机器人在制造业和非制造
业中的应用。
每章均附有习题。

　　本书的编写立足于机器人理论知识和实际应用技术的恰当结合，强调工程实际应用，以典型案例
教学为主线，并将其贯穿于整个理论教学和实验教学的全过程。
《工业机器人》内容全面、丰富，重点突出，层次清楚，既注意基础理论，又强调知识的综合应用，
注重反映当今机器人技术发展的新成就和新动向，力求体现先进性、实用性。

　　《工业机器人》可作为地方普通工科院校的机械工程及其自动化、机械设计制造及其自动化、机
械电子工程等机械类专业的教材，也适合作为广大自学者的自学用书及工程技术人员的培训用书，对
从事机器人技术研究工作的科技人员也有一定的参考价值。

Page 3



第一图书网, tushu007.com
<<工业机器人>>

作者简介

韩建海，男，1961年2月出生，博士，教授，硕士研究生导师。
1990年7月硕士毕业于华中科技大学机械学院；2002年4月博士毕业于日本冈山大学工学部。
1995年11月至1996年10月日本冈山理科大学工学部高级访问学者；1998年8月至1999年3月日本冈山大学
工学部高级访问学者。
2006-2010年教育部高等学校机械学科机械基础课程教学指导员会委员；2004年河南省教育厅学术带头
人。
2002年4月受聘于河南科技大学机电学院从事数控技术及机器人控制技术的教学、科研工作。
多年来一直工作在教学和科研第一线，教书育人，为人师表。
2003-2006连续三年被评为河南科技大学教学质量一等奖，指导大学生制作的机器人在全国大赛中多次
获奖，河南省精品课程“数控技术”的课程负责人。
已培养硕士研究生12人，出版教材2部。
完成省部级科研课题数5项，获省级科技进步奖3项。
拥有实用新型专利成果3项。
近几年在日本流体动力与控制、机械工程学报、中国机械工程等学术期刊上发表学术论文47篇。

Page 4



第一图书网, tushu007.com
<<工业机器人>>

书籍目录

x第1章 绪论
1．1 机器人概述
1．2 机器人的分类
1．3 工业机器人的组成与技术参数
1．4 本书主要内容与教学要求
习题
第2章 工业机器人机械系统设计
2．1 工业机器人总体设计
2．2 驱动机构
2．3 机身和臂部设计
2．4 腕部设计
2．5 手部设计
2．6 行走机构设计
习题
第3章 工业机器人运动学
3．1 概述
3．2 物体在空间中的位姿描述
3．3 齐次坐标变换
3．4 变换方程的建立
3．5 RPY角与欧拉角
3．6 机器人连杆D—H参数及其坐标变换
3．7 建立机器人运动学方程实例
3．8 机器人逆运动学
习题
第4章 工业机器人静力计算及动力学分析
4．1 速度雅可比矩阵与速度分析
4．2 力雅可比矩阵与静力计算
4．3 工业机器人动力学分析
4．4 机器人动力学建模和仿真
习题
第5章 工业机器人控制
5．1 机器人控制系统与控制方式
5．2 单关节机器人模型和控制
5．3 基于关节坐标的控制
5．4 基于作业空间的伺服控制
5．5 机器人末端操作器的力/力矩控制
习题
第6章 工业机器人感觉系统
6．1 工业机器人传感器概述
6．2 位置和位移传感器
6．3 速度传感器
6．4 接近觉传感器
6．5 触觉传感器
6．6 工业机器人视觉技术
6．7 其他外部传感器

Page 5



第一图书网, tushu007.com
<<工业机器人>>

习题
第7章 工业机器人轨迹规划与编程
7．1 工业机器人轨迹规划
7．2 关节空间法
7．3 直角坐标空间法
7．4 轨迹的实时生成
7．5 工业机器人编程
7．6 工业机器人编程语言
7．7 工业机器人离线编程
习题
第8章 机器人的应用
8．1 工业机器人的应用准则和步骤
8．2 机器人在制造业中的应用
8．3 机器人在非制造业中的应用
8．4 六足机器人课外科技制作
习题
参考文献

Page 6



第一图书网, tushu007.com
<<工业机器人>>

章节摘录

版权页：   插图：   1.2.1 机器人的分类 1.按机器人发展的程度分类 按从低级到高级的发展程度，机器
人可分为以下几类。
 （1）第一代机器人第一代机器人是指只能以示教一再现方式工作的工业机器人。
 （2）第二代机器人第二代机器人带有一些可感知环境的装置，可通过反馈控制使其在一定程度上适
应变化的环境。
 （3）第三代机器人第三代机器人是智能机器人，它具有多种感知功能，可进行复杂的逻辑推理、判
断及决策，可在作业环境中独立行动，具有发现问题并自主地解决问题的能力。
这类机器人具有高度的适应性和自治能力。
 （4）第四代机器人第四代机器人为情感型机器人，它具有与人类相似的情感。
具有情感是机器人发展的最高层次，也是机器人科学家的梦想。
 2.按控制方式分类 按控制方式可将机器人分为操作机器人、程序机器人、示教一再现机器人、数控机
器人和智能机器人等。
 （1）操作机器人操作机器人（operating robot）是指人可在一定距离处直接操纵其进行作业的机器人
。
通常采用主、从方式实现对操作机器人的遥控操作。
 （2）程序机器人程序机器人（sequence control robot）可按预先给定的程序、条件、位置等信息进行
作业，其在工作过程中的动作顺序是固定的。
 （3）示教一再现机器人示教一再现机器人（playback robot）的工作原理是：由人操纵机器人执行任
务，并记录下这些动作，机器人进行作业时按照记录下的信息重复执行同样的动作。
示教一再现机器人的出现标志着工业机器人广泛应用的开始。
示教一再现方式目前仍然是工业机器人控制的主流方式。
 （4）数控机器人数控机器人（numerical control robot）动作的信息由编制的计算机程序提供，机器人
依据动作信息进行作业。
 （5）智能机器人智能机器人（intelligent robot）具有感知和理解外部环境信息的能力，即使其工作环
境发生变化，也能够成功地完成作业任务。
 在实际应用中所用的机器人多是这些类型机器人的组合。
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