
机器人学 讲义
授课时间 第 1 周 第 1 节 课次 2

授课方式

（请打√）

理论课 讨论课□ 实验课□ 习题课□

其他□

课时

安排
2

授课题目（教学章、节或主题）：

第 1 章 绪论

课程介绍

1.1 机器人概述

主要教学方法

与手段

教学方法：启发式教学、实例引导法教学

教学手段：板书+多媒体

本课次教学目的、要求（分掌握、熟悉、了解三个层次）：

1.了解机器的发展历史

2.熟悉机器人的定义，应用领域、掌握机器人的三大特征

教学重点及难点：

重点：介绍本课程：研究对象、内容。

难点：机器人的定义及特征。

教学基本内容及过程

课程介绍

一、课程引入

1、什么是机器人学

2、为什么要发展机器人

二、本课程性质、目的和任务

1、课程性质：《机器人学》是为机械设计及自动化专业本科生提供的一门

专业必修课。它是一门多学科的综合性技术，它涉及自动控制、计算机、传感器、

人工智能、电子技术和机械工程等多学科的内容。

2、课程目的：使学生了解工业机器人的基本结构，了解和掌握工业机器人

的基本知识，对机器人及其控制系统有一个完整的理解。

3、课程任务：培养学生在机器人技术方面分析与解决问题的能力，培养学

生在机器人技术方面具有一定的动手能力，为毕业后从事专业工作打下必要的机

器人技术基础

三、本课程内容及基本要求

本课程以机器人为研究对象，以工业机器人为重点。学完本课程应达到以下
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基本要求：

1．了解机器人的由来与发展，掌握机器人定义、特征、分类与应用，对工业

机器人的组成及技术参数有较系统的完整认识

2、了解工业机器人总体设计过程，掌握机器人本体基本结构，包括机身、臂

部、腕部及 手部结构，传动及行走机构等

3、掌握机器人运动学及动力学的基本概念，能进行简单机器人的位姿分析和

运动分析

4、了解机器人控制系统的构成

5、了解工业机器人的感觉系统

6、了解工业机器人的轨迹规划，编程语言及编程特点

7、了解工业机器人的应用

四、怎么学好本课程

1、重思考，常想几个问题：

A.什么样子 B.怎么运动 C.工作原理、方式 D.现实生活中的实际例子

2、会查表、会用工具书

3、在理解的基础上记忆重要公式

4、多看一些设计方面的书，如工业设计、机械优化设计等

1.1 机器人概述

1.1.1 机器人的定义

1、分别介绍美国机器人工业协会（RIA）、日本工业机器人协会、国际标准化

组织 ISO 及中国对机器人的定义

2、重点讲解机器人的三大特征：拟人功能；可编程；通用性。

1.1.2 机器人的发展历史

介绍机器人的发展过程和中国机器人发展现状

作业和思考题：

P17 1-1

课后小结：

机器人的定义及特征
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机器人学 讲义
授课时间 第 2 周 第 2 节 课次 2

授课方式

（请打√）

理论课 讨论课□ 实验课□ 习题课□

其他□

课时

安排
2

授课题目（教学章、节或主题）：

第 1 章 绪论

1.2 机器人的分类

1.3 工业机器人的组成与技术参数

主要教学方法

与手段

教学方法：启发式教学、实例引导法教学

教学手段：板书+多媒体

本课次教学目的、要求（分掌握、熟悉、了解三个层次）：

1、了解机器人的几种分类方法，掌握工业机器人的分类、会画五种坐标形式机

器人的简图

2、掌握工业机器人的组成和工业机器人的技术参数

教学重点及难点：

重点：工业机器人的组成、分类及技术参数

难点：工业机器人的组成、分类及技术参数

教学基本内容及过程

1.2 机器人的分类

1.2.1 机器人的分类

1、按机器人发展的程度分类（按时间进行分类）

（1）第一代示教-再现机器人

（2）第二代带感觉的机器人

（3）第三代智能机器人

（4）第四代情感机器人

2、按控制方式分类

（1）操作机器人

（2）程序机器人

（3）示教-再现机器人

（4）数控机器人

（5）智能机器人
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3、按机器人的应用领域分类

（1）产业用机器人

（2）极限作业机器人

（3）服务型机器人

4、按机器人关节连接布置形式分类

（1）串联机器人

（2）并联机器人

1.2.2 工业机器人的分类

1、工业机器人的关节

（1）移动关节，用 P表示

（2）回转关节，用 R表示

2、五种坐标形式机器人的概念及优缺点

（a）直角坐标型机器人 （b）圆柱坐标型机器人

（c）球（极）坐标型机器人 （d）关节坐标型机器人
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（e）SCARA 型机器人

1.3 工业机器人的组成与技术参数

1.3.1 工业机器人系统的组成及其作用

1、机械系统

机械系统的作用相当于人的身体（骨骼、手、臂、腿等）.工业机器人的机

械系统一般包括机身、臂部、手腕、末端操作器等部分，每一部分都有若干个自

由度，构成一个多自由度的机械系统

2、驱动系统

驱动系统的作用相当于人的肌肉；工业机器人的驱动系统主要指驱动机械系

统动作的驱动装置。可分为电气驱动、液压驱动和气压驱动三种以及把它们结合

起来应用的综合系统.

3、控制系统

控制系统是机器人的大脑;它支配着机器人按规定的程序运动，并记忆人们

给予的指令信息，同时按其控制系统的信息对执行机构发出执行命令.

4、感知系统

感知系统是由内部传感器和外部传感器组成，其作用是获取机器人内部和外

部环境信息，并把这些信息反馈给控制系统，该部分的作用相当于人的五官.

1.3.2 工业机器人的技术参数

技术参数是机器人制造商在产品供货时所提供的技术数据。一般有

1、自由度

2、定位精度和重复定位精度

3、工作范围

4、最大速度

5、承载能力
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作业和思考题：

P17 1-2;1-3

课后小结：

机器人的分类；五种坐标形式的机器人；机器人系统的四大组成部分及其作用；

工业机器人的几种重要参数。
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