
1+X 证书工业机器人操作与运维模拟试题（含参考答案）
 

一、单选题（共 70 题，每题 1 分，共 70 分） 

1、以下哪一种焊接方式是无接触的焊接( )。 

A、电阻焊 

B、电弧焊 

C、激光焊 

D、MA 
E、焊 

正确答案：C 
2、哪种编程语言系统为用户提供了开发平台，用户可以根据需要增加指

令，扩展语言功能 

A、动作级 

B、对象级 

C、以上都不是 

D、任务级 

正确答案：B 
3、不属于抛光打磨机器人工作站系统组件的是（ ） 

A、倒袋机 

B、力控制设备 

C、打磨机具 

D、工业机器人 

正确答案：A 
4、电动机装配太紧造成什么现象。（) 

A、电机不转且有嗡嗡响 

B、电机振动 

C、设备立即跳闸 

D、电机不转无异响 

正确答案：A 
5、通过电池供电解决增量式光电编码器断电后不能记忆的问题，其代码

由电池记忆而成为（） 

A、误差值 

B、平均值 

C、绝对值 

D、相对值 



正确答案：C 
6、焊丝供给装置是专门向焊枪供给焊丝的，在机器人焊接中主要采用( )

的送丝方式。 

A、推丝式双滚轮 

B、拉丝式单滚轮 

C、拉丝式双滚轮 

D、推丝式单滚轮 

正确答案：D 
7、光电编码器是集光、机、电技术于一体的数字化传感器，它利用光电

转换原理将旋转信息转换为（） 以数字代码输出，可以高精度地测量转

角或直线位移。  

A、数字信息 

B、电信息 

C、化学信息 

D、光信息 

正确答案：B 
8、（）编程对于繁琐的数学运算无能为力，只能接受传感器的简单的开

关信息，与计算机之间的通信能力较差。 

A、以上都不是 

B、任务级 

C、对象级 

D、动作级 

正确答案：D 
9、在（）下，操作者可以用示教盒定义机器人在空间的位置、设置机器

人的运动速度、存储或调出程序等。 

A、执行状态 

B、监控状态 

C、以上都不是 

D、编辑状态 

正确答案：B 
10、常用内六角扳手套件规格： （ ） 

A、1.5、2、2.5、3、4、5、7、8、10 

B、1.5、2、2.5、3、4、5、6、8、10 

C、1、2、2.5、3、4、5、6、8、10 



D、1、2、2.5、3、4.5、5、6、8、10 

正确答案：B 
11、电机运行时过热的处理办法，下列做法不正确的是（） 

A、反复待机开机 

B、检查排风扇 

C、检修铁芯 

D、检查缺相 

正确答案：A 
12、在机器人（）一般均包括写人指令、修改或删去指令及插入指令等 

A、监控状态 

B、以上都不是 

C、编辑状态 

D、执行状态 

正确答案：C 
13、电机低电压运行，且电机带动额定负载运行，会造成（） 

A、定子绕组短路 

B、电机冒烟 

C、电机不转无声音 

D、电机高速运转 

正确答案：B 
14、对于中短距离的无线接入， IEEE802.11b 无线局域网是一个理想方

案， 它的传输距离可以达到 （）米，可以通过增加接入点 AP 来扩大

覆盖范围。 

A、3000 

B、500 

C、300 

D、1000 

正确答案：C 
15、工业机器人集中式控制系统的优点是（ ） 

A、可靠性与稳定性好 

B、灵活性好 

C、实时性强 

D、硬件成本较低 

正确答案：D 



16、哪种编程语言系统不需要用机器人的动作来描述作业任务 

A、任务级 

B、以上都不是 

C、动作级 

D、对象级 

正确答案：A 
17、不属于垂直多关节机器人特点的是（ ） 

A、姿态单一 

B、结构刚度较低 

C、精度较低 

D、动作范围宽 

正确答案：A 
18、扭力扳手的精度分为几个等级（ ） 

A、4 

B、5 

C、7 

D、10 

正确答案：C 
19、在诊断电气设备或故障后产生特殊异味时采用（ ）方法效果比较好。 

A、问 

B、看 

C、嗅 

D、听 

正确答案：C 
20、不属于搬运工作站系统构成的部件是（ ） 

A、外围控制单元 

B、传感系统 

C、气动系统 

D、喷枪 

正确答案：D 
21、测量应用是指机器视觉系统通过计算物品上两个或以上的点或者几

何位置之间的（）来进行测量，然后确定这些测量结果是否符合规格。 

A、距离 

B、高度 



C、角度 

D、公差 

正确答案：A 
22、关于电渣焊，下列说法正确的是（ ） 

A、电渣焊是以熔渣的余热为能源的焊接方法。 

B、电渣焊的优点是：可焊的工件厚度小，生产率高。 

C、以上说法都不正确。 

D、电渣焊分为丝极电渣焊、板极电渣焊和熔嘴电渣焊。 

正确答案：D 
23、弧焊机器人焊枪的姿态对焊缝质量有一定影响，因此希望在跟踪焊

道的同时，焊枪姿态的可调范围尽量大。下方基本性能中不属于提高焊

缝质量的是（ ） 

A、坡口填充功能 

B、设定焊接条件（电流、电压、速度等） 

C、采用变位机 

D、焊接异常功能检测 

正确答案：C 
24、焊接变位机工作台的回转运动，多采用直流电动机驱动，无级变速

工作台的倾斜运动有两种驱动方式，一种是电动机经减速器减速后通过

扇形齿轮带动工作台倾斜或通过螺旋副使工作台倾斜； 另一种是（）。 

A、采用重力直接推动工作台倾斜 

B、机械动能直接推动工作台倾斜 

C、采用液压缸直接推动工作台倾斜 

D、通过气压控制工作台倾斜 

正确答案：C 
25、将形体放在三面投影体系中，向三个投影面作正投影，其中主视图

含义为： （） 

A、从右向左投影，在 W 面上的正投影视图 

B、从左向右投影，在 W 面上的正投影视图 

C、从前向后投影，在 V 面上的正投影视图 

D、从上向下投影，在 H 面上的正投影视图 

正确答案：C 
26、机器人末端执行器在我国的国家标准中其定义为一种为使机器人完

成其任务而专门设计并安装在机械接口处的装置。根据实际中的不同描



述，下方不正确的是( ) 

A、它只能安装在工业机器人手腕上直接抓握工件 

B、包括从气动手爪之类的工业装置到弧焊和喷涂等应用的特殊工具 

C、末端执行器也叫机器人的手部 

D、具有处理、传输、夹持、放置和释放对象到一个准确的离散位置等功

能的机构 

正确答案：A 
27、在弧焊机器人工作站中，( )是机器人焊接生产线及焊接柔性加工单

元的重要组成部分。 

A、焊枪 

B、机器人 

C、焊接电源 

D、变位机 

正确答案：D 
28、摄像机和图像采集卡共同完成对目标图像的采集与数字化，是整个

系统成功与否的又一关键所在。（）是系统正确判断和决策的原始依据。 

A、高质量的镜头 

B、高质量的图像采集卡 

C、高质量的相机 

D、高质量的图像信息 

正确答案：D 
29、如发生异常振动、响声，以下处理方式不正确的是（） 

A、螺栓松动时，使用防松胶，以适当的力矩切实拧紧。改变地装底板的

平面度，使 

B、使机器人每个轴单独动作，确认哪个轴产生振动。需要拆下电机，更

换齿轮、轴承、减速机 

C、确认机器人的负载允许值。超过允许值时，增大负载，或者改变动作

程序。 

D、加固架台、地板面，提高其刚性。难于加固架台、地板面时，通过改

变动作程序,可以缓和 

正确答案：C 
答案解析：差范围内。确认是否夹杂异物，如有异物，将其去除掉。 振

动。 等部件。 

30、抛光打磨机器人工作站系统一般由工业机器人、打磨机具、力控制



设备、终端执行器等外围设备硬件系统和( )软件系统组成。 

A、机器人 i/o 模块 

B、PLC 控制 

C、机器人力矩 

D、上位机监控 

正确答案：C 
31、液压驱动机器人是使用液体油液来驱动执行机构的，这种驱动方式

的优点是（ ） 

A、宜在高温或低温场合作业 

B、传动平稳 

C、结构紧凑 

D、负载能力强 

正确答案：A 
32、PLC 主机部分包括（ ）、系统程序存储器和用户程序及数据存储器。 

A、输入/输出接口 

B、中央处理器（CPU） 

C、网口 

D、打印机接口 

正确答案：B 
33、以下对扭力扳手使用不规范的是： ( ) 

A、根据工件所需扭矩值要求，预设扭矩值为标准扭矩增加 15% 

B、如长期不用，调节标尺刻线退至扭矩最小数值处 

C、预设扭矩值时，将扳手手柄上的锁定环下拉，同时转动手节标尺主刻

度线和微分刻度线数值至所需扭矩值。调节好后，松环，手柄自动锁定 

D、在扳手方榫上装上相应规格套筒， 套住紧固件，并再在手慢用力。 

加外力时必须按标明的箭头方向。 适当拧紧到发出信号 的一声

（已达到预设扭矩值） 停止加力。 

正确答案：A 
34、动作级编程语言又可以分为关节级编程和（）编程两种动作编程。 

A、传感器级 

B、对象级 

C、任务级 

D、末端执行器级 

正确答案：D 



35、对末端执行器中平移型手爪描述不正确的是（ ） 

A、多通过驱动器和驱动元件带动平行四边形铰链机构实现手指平移 

B、通过手指的指面做直线往复运动，或平面移动来实现张开和闭合动作

的 

C、只有平面平行移动机构一种类型 

D、常用的斜楔传动、齿条传动、螺旋传动等均可适用于手爪结构 

正确答案：C 
36、使用扭力扳手应特别注意： （ ） 

A、不要用管子加长手柄，将损坏扭力扳手而引起准确度的误差 

B、不要使用扭力扳手来松动螺钉，因为过大的扭矩值会造成扭力的损坏 

C、确实保证调节棘轮到其正确位置，没有调到正确位置，将造成棘轮的

损害和事故 

D、以上皆是 

正确答案：D 
37、下列哪几项是弧焊机器人的基本性能（ ）① 设定焊接条件（电流、

电压、速度等）； ② 摆动功能； ③ 坡口填充功能； ④ 负载大

（50~150kg） 

A、②③④ 

B、①②③④ 

C、①② 

D、①②③ 

正确答案：D 
38、网络间的数据通信分为两种形式： （ ）和并行通信。 

A、以太网通信 

B、RS232 
C、RS485 
D、串行通信 

正确答案：D 
39、下面焊接中以机械能为焊接能源的是（ ） 

A、高频焊 

B、电阻焊 

C、电渣焊 

D、摩擦焊 

正确答案：D 



40、在机器视觉应用中，第一步都是采用图案匹配技术定位相机视场内

的（）。 

A、物品或高度 

B、面积或特征 

C、物品或特征 

D、颜色或特征 

正确答案：C 
41、 视觉系统发送字符 给到 PLC 转换成 ASCII 码的值为（）。  

A、5 

B、80 

C、55 

D、53 

正确答案：D 
42、在弧焊工作站中，当熔滴的过度形式为短路过度，板厚为 2、5mm 
到 4mm 时，焊丝的直径应为() 

A、1、6mm 
B、以上都可以 

C、1、0 到 1、4mm 
D、0、5 到 0、8mm 
正确答案：B 
43、由于许多机器视觉系统在测量物品特征时能够将公差保持在 0.03mm 
以内，因此，它们能够解决许多传统上通过（ ）来解决的应用。 

A、接触式测量 

B、非接触式测量 

C、红外线测量 

D、传感器测量 

正确答案：A 
44、不属于连线时总结的注意事项的是：( ) 

A、注意顺序 

B、注意量程 

C、注意加减 

D、注意交叉 

正确答案：C 
45、为了便于描述， 需给机器人及其系统中的其他物体建立一个基础坐



 这个坐标系被称为（）

A、工具坐标系 

B、工件坐标系 

C、以上都不是 

D、世界坐标系 

正确答案：D 
46、（）是指机器视觉系统通过计算物品上两个或以上的点或者几何位置

之间的距离来进行测量，然后确定这些测量结果是否符合规格。 

A、测量应用 

B、识别应用 

C、检验应用 

D、引导应用 

正确答案：A 
47、不属于典型的弧焊机器人工作站的是( ) 

A、焊接工装系统 

B、机器人系统 

C、焊接电源系统 

D、吸盘 

正确答案：D 
48、不属于并联机器人的优点的是( ) 

A、高刚度 

B、高精度 

C、高负载（惯性比） 

D、工作空间大 

正确答案：C 
49、卡尺一般用于厚度及深度的测量，游标尺等分 10 格的游标卡尺精

度可以精确到： ( ) 

A、0.1mm 
B、0.02mm 
C、0.05mm 
D、0.01mm 
正确答案：A 
50、下面关于并联机器人描述错误的是( ) 

A、其手腕安装平台的运动通过主动臂的伸缩或悬挂点的水平、倾斜、垂
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