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内容概要

《中厚板焊接机器人系统及传感技术应用》以松下GⅡ、GⅢ“中厚板焊接机器人系统软件”内容为
范本，针对中厚板焊接机器人系统及软件的构成、原理、编程和焊接等方面予以讲解，主要内容包括
：机器人传感技术、中厚板焊接系统案例、中厚板机器人的操作、中厚板机器人焊接工艺等相关内容
。本教程力求突出实用性，以焊接机器人中厚板软件各功能模块的组成和基本原理为主线，逐级展开
、循序渐进，注重理论联系实际，让读者在学习之后能熟练掌握中厚板焊接机器人系统以及传感技术
的应用。
《中厚板焊接机器人系统及传感技术应用》可作为职业技术院校焊接及相关专业的机器人学习教材，
也可作为企业的机器人技能培训教程，还可作为专业技术人员的参考资料。
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编辑推荐

刘伟、周广涛、王玉松编写的《中厚板焊接机器人系统及传感技术应用(附光盘现代焊接技术与应用培
训教程)》较为系统、全面地讲述了机器人焊接中厚板所涉及的基本知识和操作方法，成为目前国内为
数不多的中厚板焊接机器人培训教程之一。编写团队通过多年的实践和工作积累，精心编排并以图文
并茂的形式将中厚板焊接机器人系统相关知识及应用案例总结归纳，内容深入浅出，便于学习阅读。
通过机器人焊接系列培训教材的陆续出版，必将推动我国焊接机器人职业教育和培训工作的开展，促
进机器人焊接技术的不断创新和永续发展。
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精彩短评

1、可作为职业技术院校焊接及相关专业的机器人学习教材，也可作为企业的机器人技能培训教程，
还可作为专业技术人员的参考资料。
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