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工业机器人仿真与编程
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模块二  工业机器人的机械
结构和电气控制

知识单元1 
工业机器人系统组成
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单元描述
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    工业机器人系统主要对象包括工业机器人控制柜、工业机器人本

体、示教器、外围设备以及以上每个部分之间的相互连接。本单元主

要关于控制柜、本体相关接口使用方法以及各种电缆线的介绍。

单元描述
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单元目标
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单元目标

      1.  掌握控制柜的工业机器人控制柜面板主要组成部分以及相应

各个面板上的端口名称、功能以及使用方法。

       2.  掌握工业机器人本体的轴（自由度）、安全标识、机械原点

位置、机械限位。

        3.  掌握工业机器人示教器的组成、功能，培养安全意识和规范

意识。
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单元内容
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一、工业机器人系统的组成

        工业机器人是一种功能完整、可独立

运行的典型机电一体化设备，它有自身的

控制器、驱动系统和操作界面，可对其进

行手动、自动操作及编程，它能依靠自身

的控制能力来实现所需要的功能。广义上

的工业机器人是由机器人本体及相关附加

设备组成的完整系统，如图所示。它总体

可分为机械部件和电气控制系统两大部分。
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一、工业机器人系统的组成

    工业机器人系统的机械部件包括机器人本体、末端执行器、变位

器等；控制系统主要包括控制器、驱动器、操作单元、上级控制器等。

其中，机器人本体、末端执行器以及控制器、驱动器、操作单元是机

器人必需的基本组成部件，在所有机器人都必须配备。
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二、工业机器人机器人本体

    工业机器人本体又称操作机，它是用来完成各种作业的执行机构，

包括机械部件及安装械部件上的驱动电机、传感器等。

        机器人本体的形态各异，但绝大多数都是由若干关节(Joint)和

连杆(Link)连成。以常用的六轴垂直串联型(Vertical Articulated)工

业机器人为例，其运动主要包括整回转(腰关节)、下臂摆动(肩关节)、

上臂摆动(肘关节)、腕回转和弯曲(腕关节)等。
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二、工业机器人机器人本体
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二、工业机器人机器人本体

       1.  工业机器人的轴

       机器人机构能够独立运动的关节

数目，称为机器人机构的运动自由度，

简称自由度(Degree of Freedom)，

由DOF简写表示。
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二、工业机器人机器人本体

         2.  工业机器人的安全标识

         机器人和控制器都贴有数个安全信息标签，其中包含产品的

相关重要信息。这些信息对所有操作机器人系统的人员都非常有用，

如安装、检修或操作期间，所以有必要维护好信息标签的完整。
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二、工业机器人机器人本体

  （1）电击符号

   电击符号（闪电形状）主

要是针对可能会导致严重的人

身伤害或死亡的电气危险的警

告。电击符号如图所示。
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二、工业机器人机器人本体

   （2）高温符号

    在正常运行期间，许多机

器人部件都会发热，尤其是驱

动电机和齿轮箱。某些时候，

这些部件周围的温度也会很高。

高温符号如图所示。
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二、工业机器人机器人本体

  3.   工业机器人机械原点

  工业机器人机械原点就是

工业机器人坐标系的原点位置。

ABB工业机器人6个关节轴都

有一个机械原点的位置，机械

原点位置实物图如图所示。
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二、工业机器人机器人本体

4.  工业机器人机械停止

    工业机器人的机械停止用

于避免机器人所在轴超出工作

区域发生危险，因此要定期进

行检查，IRB1200的机械停止

实物图如图所示。
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二、工业机器人机器人本体

5.  工业机器人接口

  工业机器人本体接口包括

底座接口和五轴外部接口，通

过不同接口完成机器人伺服电

机供电、编码器数据传输、气

压供给、工具应用等功能，工

业机器人本体接口和外部接口

如图所示。
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单元习题
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一、填空题

1.  工业机器人是一种功能完整、可独立运行的典型机电一体化设备，广义上的

工业机器人是由__________及相关__________组成的完整系统，它总体可分为

__________和__________两大部分。

2. 工业机器人系统的机械部件包括__________、__________、__________等；控制

系统主要包括__________、__________、__________、__________等。其中，

__________、__________以及__________、__________、__________是机器人必需的

基本组成部件。
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一、填空题

3.   机器人本体的形态各异， 6轴垂直串联型(Vertical Articulated)工业机器人，

其运动主要包括__________、__________、__________、__________和__________等。

4.  按照应用场景分类，工业机器人大致可以分为

______________________________四种。
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一、填空题

5.   机器人机构能够独立运动的关节数目，称为机器人机构的__________，

简称__________，由DOF简写表示。

6.   机器人__________决定了其自由度，随着轴数的__________，机器人的灵

活性也随之增长。
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二、单选题

1.  工业机器人的安全标识（      ）。

 ① 电击符号    ② 高温符号    ③ 防泄漏符号   ④ 有毒害气体符号

 A  ①③   B  ②③   C  ①④   D  ①② 

2.  控制柜前端面板包括三个主要面板是（      ）。

 ① 电缆面板（CABLE PANEL）   ② 电源面板（POWER PANEL）   

 ③ 控制面板（CONTROL PANEL）   ④ 电机面板（MOTOR PANEL）
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二、单选题

3.   ABB IRB120机器人的主电源开关位于（      ）。

A．机器人本体上 B.示教器上 C.控制柜上 D.需外接

4.在机器人急停解除后，在（   ）复位可以使电机上电。

A.  控制柜上按钮 B.示教器  C.控制器内部  D.机器人本体
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二、单选题

5.机器人SMB电池位于（     ）。

A.控制柜里面 B.机器人本体上 C.外挂电池盒 D.机器人电机内

6.示教器不能放在以下（      ）地方。

A.机器人控制柜上  B.随手携带 C.变位机上 D.挂在操作位置
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单元总结与拓展
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单元总结

       工业机器人的系统组成是学习工业机器人框架性的内容，尤其需要了解

并掌握控制柜、本体以及示教器的组成及应用，控制柜面板主要组成部分以

及相应各个面板上的端口名称、功能以及使用方法，本体的轴（自由度）、

安全标识、机械原点位置、机械限位，示教器的组成、功能。
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单元拓展

       请使用本任务所学知识描述您所在实训室工业机器人的各个组成部分，

对其进行拍照并进行标注。

       搜集两款民族自有品牌工业机器人，并且用图片说明各个组成部分相应

的功能。
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