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随着机器人在工业生产中使用越来越广泛，各类的机器人层见迭出，深入探索串联型机械臂的核心通用性技术，发现国内外机械臂共同存在的问题，并提出有效的解决方案是当前的紧要任务。运动精度作为串联机械臂的一个重要性能指标，是机械臂完成操作任务的重要保证。近年来，机械臂在工业生产中的应用环境越来越复杂，对其运动精度要求也逐步提高。因为在实际生产中，会出现一系列影响因素引起期望的高精度运动性能相比，有较大的误差。因此，对于机械臂的运动精度展开研究是有重要意义的。
本文以无线串联型熔炼炉机械臂作为研究对象，以运动精度为研究目标，运用理论与实际相结合的方法，将对机械臂的运动精度、运动轨迹的规划、结构的优化以及机械臂的驱动方式和传动方式展开研究。
先简要地向大家阐述无线串联机械臂的工作原理，对机械臂的驱动方式和传动方式进行了研究，进而介绍了机械臂的结构。为了使得机械臂的结构更加合理，利用Catia软件绘制机械臂零件的三维图绘制。最后按照已经绘制的三维模型，进行机械臂的运动。通过对机械臂在工作时的受力进行分析，对机械臂结构的改进提供数据。
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