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内容概要

《焊接机器人基本操作及应用》针对松下机器人YA-1NC/YA-1PC/YA-1QC/YA-1RC/YA-1SC系列（机
器人本体VR2/TA/TB，控制装置WG/G2/GXP），围绕着从认识到熟练操作机器人为目的，结
合C02/MAG弧焊机器人的应用这一主题，通过各类图片、图表等资料，对机器人的基本概况、编程方
法与焊接应用进行了较为全面的讲解。书中示教器的部分显示界面为英文或日文，是前期的版本，近
期生产的机器人产品示教器显示界面已有中文版。
教材编排力求简明扼要、通俗易懂，并结合教学和实训的特点，图文并茂，让学生及读者能够在学习
后掌握机器人的基本操作及应用。
《焊接机器人基本操作及应用》适用于职业技术教育焊接专业及相关专业的学生或从事机器人编程操
作的人员学习阅读，也可供从事机器人相关工作的工程技术人员参考。对于其他品牌的焊接机器人和
其他用途的机器人同样能在学习阅读中起到触类旁通的效果。

Page 2



《焊接机器人基本操作及应用》
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章节摘录
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编辑推荐

《焊接机器人基本操作及应用》是职业教育焊接技术应用专业改革创新规划教材之一。
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精彩短评

1、不错，比较贴近一线生产
2、一起来学习，非常好。
3、可惜说的是GII系列的，要是GIII系列的就好不，不过也不错了，松下机器人的资料不好找呀
4、还不错，两本书各具特色，配合使用比较全面。推荐大家购买。
5、这是一本非常实用的书，值得推荐。是一本学习焊接机器人的好书，内容详细而完整，章节明细
通俗易懂。从机器人到焊接机器人，从整体概况到详细介绍，非常实用。
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