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前言

在最近二十年中，机器人工程成为了迅速发展起来的综合科目。它包含了众多的学术

成果，其中包括机械工程、电子工程、计算机工程、自动控制工程以及人工智能等最新的

科学研究成果，机器人工程引领者科学技术动态前沿，也会是我国的科学技术迈向世界的

重要发展方面。工业机器人研发、发展与创造已然成为一个国家科技发展水平和综合经济

实力的象征，许多国家已经在这领域着重发展。

截止到目前，工业机器人它有多种定义。世界各国都对工业机器人的定义各家不相同。

工业式机器人的分类更加繁多。过去，联合国的标准化组织决定采用美国产的机器人协会

对工业机器人的定义：工业机器人被确认为反复编程为多功能设备，而机器人可以通过变

得与众不同来完成各种各样的任务。主要作用是组织和移动物品和传输工件以国外对机器

人的定义为参照，参照中国对工业机器人的认识，我们可以给机器人下一个定义：工业机

器人是一种行动自由比较丰富的机械物种，机器人的程序可以随时改变.也可以精确定位。

这是一台自动化程度很高的自动机器。具有十分广泛的作用，在生产线中可以将物件传送，

或者可以自动装夹物件。工业机器人的主体大多都是有力的刚性手臂，它在各种方面都比

人有巨大的优势，运动速度更加的迅速，可以高精度定位物品位置，沉重的物品也可以轻

松的加以移动，机器人可以根据自己的感情器所发传的信号来判断该进行的操作，从而可

以编辑出各种各样的动作。

从发达国家的经验来看，工业机器人的应用可以大大降低产品的浪费率和生产成本，

也可以减少工人错误造成的不良产品数量。工业机器人的好处也很明显，比如减少员工数

量，减少机床的磨损，加快创新科技的发展，进一步提高企业的核心竞争力。这个设计将

从结构方面进行。根据设计内容和要求来确定铝粗机械手的输送方式，利用两个锥齿轮的

传动来实现机械手的旋转，利用液压缸来实现其运动和零件的捕捉。所述机械手在伺服电

机的控制下达到所需的精确旋转。
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当前的机器人手臂控制的在工业上面的方法就是把机器人手臂的每个关节视为简单

的联合伺服机构。伺服机构方法它可以非充分地模拟机械手的变化动力学，因为它忽略了

整个机械臂机构的运动和配置。受控系统的参数的这些变化有时足以使传统的反馈控制策

略无效。结果是降低了伺服响应速度和阻尼，限制了末端执行器的精度和速度，使其仅适

用于有限精度的任务。以这种方式控制的操纵器以低速移动而具有不必要的振动。在机器

人手臂控制的这个和其他领域中任何显着的性能增益都需要考虑更有效的动态模型，复杂

的控制方法，以及专用计算机架构和并行处理技术的使用。

1 总体方案设计

1.1 工业机器人机械手的发展

工业机器人也是人类社会发展的一部分，是一点一点完善并逐步发展的，它的发展主

要有三代：

初代的最初的工业机器人是 “示教再现型”工业机器人，即使在目前也在大量的使用

中，它的结构主要是由手臂、驱动系统以及控制系统组成。该机器应用在线控制方式，该

控制方式较为简单，保存各种信息，机械手工作时再讲信息提取出来，向执行机构发出命

令，执行机构在收到命令后准确的执行。

第二代工业机器人有很强的感知能力。它具有触觉、视觉等感知能力，能提供实时反

馈。因为加入了感知系统，其控制方式也变得复杂起来，由于成本及维修费用相对昂贵，

所以这种机器人相对一代比较少，但以后也会慢慢普及。

第三代机器人是智能机器人。它具有和二代机器人相同的功能，并且它还具有根据收

到的指令来了解周围状况，精确定位需要进行工作的物品位置的功能。此外，它具有较强

的理解外部环境的能力，在工作状况发生变化的时候，仍可以顺利的完成交给的工作任务，

但它目前处于实验阶段，相信在不久的将来就会呈现在大家的眼前。

1.2 机械手的组成和各部分之间的关系

机械手这个机构主要是由机械系统、检测装置控制系统和智能系统组成。机械系统

另外囊括两个组成部分：执行系统和驱动系统。

（一）实施系统：执行系统是由工业机器人实现各种动作所需要的机械部件所组成的。

机械部件是手部、腕部和机身三部分。

A、手：成为握把，或抓机，用来直接抓工件的操作机构。

B、腕部：这是连接手部和臂部的重要组成，可以改变手部的方向。
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C、手臂：手臂连接手部和座椅，从而支撑手腕。他可以改变手部的位置，并改变工作

空间将负载转移到座椅上。

D、机身：支撑手臂的部件，也是工业机器人基础部分，他可以让臂部实现自动旋转，

自动升降等多种功能。

（2）
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驱动系统：为执行系统提供稳定电源，并让机器自动工作的系统。较常见的方法有机械传

动、气动传动、液压传动和电动传动。

（3）控制系统：整体控制驱动系统，从而控制执行机构来按照规定工作，在发生意外情

况是会发出危险指示灯，帮助工作人员判断机器情况。

（4）测试系统：测试其他系统是否正常工作，并将情况实时反馈给控制系统，控制系统

将整合数据，确保机器正常运行。

1.3 运送铝制毛坯工业机械手的设计分析

1.3.1 对该机构的设计要求

该机构对设计的要求：想要设计一部适应量产的工业机械手，首先应该把铝制毛坯从

模具中取出来，再将其移动到远处的毛坯箱当中，可以循环操作。

表 1-1 零件尺寸规格

Tab.1-1 The part size

零件的尺寸： 直径为 100mm  高为 106mm 的圆柱体

零件的材料： 铝制品

1.3.2 总体方案拟定

工业机械手在现实的各行业的应用中，其最重要的功能就是抓取和移动物品，本次设

计的最重要的环节就是如何实现工业机械手精准的抓取动作。想要实现精确地抓取则精密

的机械结构和良好的控制系统是必不可少的，是实现该动作的基础。工业机械手在设计中，

首先应该根据设计要求先确定机械手的运动方式。这次设计我是采用的步进电机、联轴器

和锥齿轮完成机械手的旋转。从垂直方向看，采用液压缸作为驱动，机械手可以在液压缸

下进行往复运动。由于本次设计的是小型工业机械手的缘故，在于工作范围不是很大，所

以伸缩动作同样以液压缸来驱完成；末端执行器由滑槽杠杆旋转夹持器和小液压缸驱动。

以上内容仅为本文档的试下载部分，为可阅读页数的一半内容。如要下

载或阅读全文，请访问：https://d.book118.com/037036021042010005

https://d.book118.com/037036021042010005
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