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内容简介

以目前高等院校中常用的几种工业机器人为例介绍其基本操作，给出教学中易于实施的
实践练习，从而在实际操作和应用中学会工业机器人的基本原理。全书共分为六章，包
括绪论、工业机器人结构原理、示教编程器、工业机器人的编程、示教与再现以及典型
应用案例。
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前 言

随着全球工业化和经济的持续发展，我国已成为制造业大国，制造业的发展程度与我国
国民经济的发展息息相关。作为制造产业链中的基础装备，工业机器人是国家制造能力
和自动化水平的突出体现，是国防安全和国民经济的重要保障。工业机器人集机械、电
子、控制、传感以及计算机技术等多领域知识于一体，广泛应用于制造业，对我国制造
业的大力发展和综合国力的提高具有十分重要的现实意义。
近年来，越来越多的国内企业在生产中采用了工业机器人，各种机器人生产厂家的销售
量都有大幅度的提高。国际机器人联合会的一组数据显示，2013年我国新增机器人3 7万
台，约占全球销量的1/5，总销量超过日本，已成为全球第一大机器人市场。我国已有40
0多家工业机器人制造企业和系统集成企业，但其中88%是系统集成企业，全产业链机器
人制造商还不多。中高端驱动器、减速器、控制器等核心元器件还需从国外进口。可以
预见，中国的工业机器人产业将会在国民经济中占据重要的地位，工业机器人技术也正
因此吸引了越来越多的不同专业背景的科研技术人员开展深入研究。
目前，关于机器人方面的专著、教材普遍偏于理论，而关于实际操作和应用的知识只能
依赖于各种商业机器人产品的用户手册。理论与实践应用的严重脱节已成为制约工业机
器人广泛应用的瓶颈。因此，编写一本兼顾理论与实践操作的工业机器人教材就显得十
分必要了。 随着全球工业化和经济的持续发展，我国已成为制造业大国，制造业的发展
程度与我国国民经济的发展息息相关。作为制造产业链中的基础装备，工业机器人是国
家制造能力和自动化水平的突出体现，是国防安全和国民经济的重要保障。工业机器人
集机械、电子、控制、传感以及计算机技术等多领域知识于一体，广泛应用于制造业，
对我国制造业的大力发展和综合国力的提高具有十分重要的现实意义。 近年来，越来越
多的国内企业在生产中采用了工业机器人，各种机器人生产厂家的销售量都有大幅度的
提高。国际机器人联合会的一组数据显示，2013年我国新增机器人3 7万台，约占全球销
量的1/5，总销量超过日本，已成为全球第一大机器人市场。我国已有400多家工业机器
人制造企业和系统集成企业，但其中88%是系统集成企业，全产业链机器人制造商还不
多。中高端驱动器、减速器、控制器等核心元器件还需从国外进口。可以预见，中国的
工业机器人产业将会在国民经济中占据重要的地位，工业机器人技术也正因此吸引了越
来越多的不同专业背景的科研技术人员开展深入研究。 目前，关于机器人方面的专著、
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教材普遍偏于理论，而关于实际操作和应用的知识只能依赖于各种商业机器人产品的用
户手册。理论与实践应用的严重脱节已成为制约工业机器人广泛应用的瓶颈。因此，编
写一本兼顾理论与实践操作的工业机器人教材就显得十分必要了。 本书侧重于工业机器
人的操作实践和应用，通过对几种主流工业机器人基本操作的分析介绍和实践练习，可
使读者在实际操作和应用中学会工业机器人的基本原理，以达到触类旁通的目的。编者
希望通过这样的学习模式，为读者从事工业机器人应用和研究打下良好的基础。 本书由
华南理工大学张宪民教授主审并统稿，杨丽新老师和黄沿江博士完成了书稿的主要编写
工作。陈婵媛、王如意等为书稿付出了辛勤的劳动。同时，本教材参考了大量教材、专
著、论文、网络文献等资料，在此，编者对各位原编著者表示衷心的感谢。但书中所列
文献难免有所遗漏，对此编者敬请同行指正，以便再版时及时修订。
由于编者学识有限，书中难免有疏漏和不足之处，恳请读者批评指正。 编者
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