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《工业机器人》

内容概要

《工业机器人》介绍工业机器人的基础理论、关键技术及工程应用，主要包括工业机器人的数学建模
、机械结构、驱动装置、控制方法、运动规划、示教学习、网络控制、作业调度等。读者通过学习《
工业机器人》可以开阔视野，全面、深入地了解和掌握工业机器人的基础知识和相关技术，为今后研
究、开发及应用各类工业机器人打下坚实的基础。
《工业机器人》内容翔实，注重理论与实践相结合，讲解深入浅出，可读性强。
《工业机器人》可以作为在机械制造、化工生产、包装输送、设备安装、核电维修、道路施工、凿岩
采矿、作物栽培、教学科研等各个行业从事工业机器人研究、开发及应用的科研工作者和工程技术人
员及高等院校师生的参考书。
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《工业机器人》

作者简介

肖南峰，博士，华南理工大学计算机科学与工程学院“智能计算机”科研团队负责人，教授，博士生
导师。先后承担和完成了2项国家自然科学基金项目、2项广东省自然科学基金重点项目、2项广东省优
秀科技专著出版基金项目，以及30多项由教育部、交通运输部、广东省科技厅、广东省教育厅、广州
市科信局、华南理工大学、相关企业等资助的研究和开发课题。至今，已在国内外的著名杂志和学术
会议上发表了学术论文近160篇，其中被三大索引收录50多篇（次），主编和合编出版了中、英文专著
或教材10部，申请或获得发明及实用新型专利10项、软件版权21个。
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《工业机器人》

书籍目录

前言作者简介第1章概论1.1 工业机器人的历史1.2 工业机器人的定义1.3 工业机器人的种类1.4 工业机器
人的构成1.5 工业机器人的应用1.5.1 制造业机器人1.5.2 采矿业机器人1.5.3 建筑业机器人1.5.4 食品业机
器人1.5.5 农林业机器人1.6 工业机器人的发展习题第2章工业机器人数学基础2.1 点、直线、平面的齐次
坐标2.1.1 点坐标2.1.2 平面坐标2.1.3 直线坐标（Plucker坐标）2.1.4 螺旋坐标2.1.5 点、直线、平面的关
系2.1.6 齐次坐标的坐标变换2.2 刚体的旋转运动2.2.1 旋转运动的矩阵表现2.2.2 旋转速度与旋转加速
度2.3 刚体的空间运动2.3.1 空间运动的矩阵表现2.3.2 相对速度与相对加速度2.3.3 速度、加速度矩阵的
坐标变换2.4 速度和加速度矢量2.4.1 速度和加速度矩阵的矢量表示2.4.2 6维矢量的外积2.4.3 动坐标系
上6维矢量的微分2.4.4 逮度、加速度矢量的坐标变换2.4.5 表示空间运动的矢量2.5 与刚体运动相关的6
维矢量2.5.1 刚体的运动量2.5.2 对刚体的作用力与力的惯量习题第3章工业机器人体系结构3.1 工业机器
人的机械结构3.2 工业机器人机构学3.2.1 空间内刚体的自由度3.2.2 空间内刚体的约束3.2.3 机构3.2.4 过
约束机构3.2.5 多自由度机构3.2.6 多自由度机构的分类3.3 工业机器人设计3.4 开环机构的运动解析3.4.1 
位移解析3.4.2 速度、加速度解析3.5 工业机器人控制系统3.5.1 工业机器人的系统构成3.5.2 工业机器人
的信号构成3.5.3 机械臂控制部分的构成与规格3.5.4 图像处理部分的构成与参数3.5.5 工业机器人运动学
习题第4章工业机器人操作控制4.1 控制系统的总体设计4.1.1 控制系统的硬件构成4.1.2 浏览器／服务器
架构和客户机／服务器架构4.1.3 远程控制系统的总体设计4.2 工业机器人的操作端输入处理4.2.1
Directlnput技术4.2.2 手柄输入封装模块4.2.3 手柄输入验证程序4.3 工业机器人的三维仿真4.3.1 三维仿真
技术4.3.2 物体三维模型的建立4.3.3 物体的三维显示技术4.4 I业机器人碰撞检测技术4.4.1 三维碰撞检测
技术4.4.2 基于球体包装的碰撞检测4.4.3 基于AABB和OBB包装盒的碰撞检测4.4.4 碰撞检测实现4.4.5 实
时碰撞检测系统的性能和精确性4.4.6 碰撞检测验证程序4.5 视频数据的传输4.5.1 视频的网络传输方
案4.5.2 系统中视频通信实现4.5.3 视频传输过程的优化4.5.4 控制命令网络传输协议习题第5章工业机器
人视觉控制5.1 装配机器人5.2 图像处理算法5.2.1 图像的表现5.2.2 通过特征抽出法处理图像5.2.3 模式匹
配法5.2.4 灰度图像处理5.3 工业机器视觉控制系统5.3.1 密封定位控制系统5.3.2 视觉传感器的构成5.3.3 
二值化5.3.4 搜索窗5.3.5 密封对象的位置和姿势检测5.3.6 视觉反馈控制系统设计5.3.7 采用模糊规则生成
位置目标值⋯⋯第6章 工业机器人混合控制第7章 工业机器人网络控制第8章 工业机器人调度方法参考
文献
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《工业机器人》

章节摘录

版权页：插图：1.2 工业机器人的定义目前，机器人的定义还是一个未确定的问题。例如，卡雷尔一除
佩克将科幻世界中人造的“人”视为机器人；早期的研究者们把具有移动性、个体性、智能性、通用
性、半机械／半人性、自动性、奴隶性等特征的柔软机械称为机器人，也即有半人、半动物的特征。
此后，工业界从实用的角度出发，将工业机器人视为自动机的一部分，特别是替代人手的机器。对于
在制造环境下使用的工业机器人，国际标准化组织（ISO）将工业机器人定义为：通过自动控制而具
有操作功能和移动功能，以及可以通过编程来完成各种作业的机器。日本则将具有类似人类上肢的功
能，能够使对象物在空间移动的机器定义为工业机器人。更具体地说，工业机器人是具有多轴和通用
的自动机械，它的动作可以自动控制，并且通过程序可以调节各个轴的关节角（轨道），通过传感器
反馈可以进行实时控制。工业机器人通过安装在其机械臂上的机械手（end-effector）或其他制造用辅
助工具，就能够进行生产加工或产品制作等。代替和帮助工人在工厂劳动是制造工业机器人的主要目
的，工业机器人的机械臂上装有机械手和简单的记忆装置，能够按照规定的动作进行工作。工业机器
人用在缺少劳动力的工厂和必须进行简单的重复性劳动或者危及人身健康及安全的车间里。人每天要
睡大约8个小时，即使不劳动也不能不睡觉。人若连续工作几个小时的话，无论谁都会感到疲倦和厌
烦，所以要在工作中间安排休息时间。但是，工业机器人是机器，不会出现疲倦和厌烦的现象，只是
沉默而连续地完成规定的工作。必须休息的时间是出故障时或维护和擦洗时。如有必要，当然也可以
从早到晚，一年到头地连续工作。因而简单和重复的作业，例如把产品从一条传送带向另外的传送带
反复搬运的工作对工业机器人来说是最合适的。与人相比，工业机器人的另一个特点是不怕危险。工
人在不宜接近的危险地方长时间的劳动会对身体有害，而工业机器人则毫不在乎。例如，在有放射线
的地方、高温和高热的场所、充满有毒和有害气体的车间等，在这类地方工人是不能长期劳动的。但
是，.有的时候又必须要有工人到那里面去工作。这种时候就是工业机器人代替穿着防辐射和隔热的防
护服、戴着防毒面具的工人而发挥作用的时候。大部分工业机器人是用钢铁等金属制造的，其内部的
配线也是采用高强度的塑料等包裹起来，它们比人更结实，所以目前工厂首先在工人很难在其中工作
的车间里采用工业机器人。例如，在冶金企业的铸造车间里，因为要加热金属使其软化后再进行加工
，因而要受到几百度高温的烘烤。在那种地方，工人们一边舐着盐、喝着水，一边坚持操作。长时间
在这种地方干活，对身体非常有害。因此，人们就想出了让工业机器人来完成这种工作。危险不只限
于高温，在加工金属的冲床或者创床作业中，即使工序稍微错一点儿也有可能把操作工人的手切掉。
焊接作业、喷漆作业、玻璃生产等也都充满着危险。这些作业可以说都适合工业机器人来完成。
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《工业机器人》

编辑推荐

《工业机器人》：工业机器人是面向工业领域的多关节机械手或多自由度的机器人。它是自动执行工
作的机器装置，是靠自身动力和控制能力来实现各种功能的一种机器，广泛地用于机械制造、化工生
产、包装输送、设备安装、核电维修、道路施工、凿岩采矿、作物栽培、教学科研等领域。《工业机
器人》是作者在参考了大量国内外文献资料和研究成果后，本着理论与实践相结合、深入浅出的原则
编写而成的。书中详尽地介绍了工业机器人的基础理论、关键技术和工程应用，特别侧重于与工业机
器人的数学建模、机械结构、驱动装置、控制方法、运动规划、示教学习、网络控制、作业调度等相
关的最新成果。《工业机器人》适合工农业生产领域里的科研工作者、工程技术人员和高校师生阅读
。
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《工业机器人》

精彩短评

1、很差劲的书，5块钱都嫌贵，讲网络通讯却没有ethernet/ip,工业控制总线也没有讲。国内作者的书
我是不会再买了。
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