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第一章 机器人的历史

 



机器人的定义

机器人是指一种能够自主工作的自动化机械装置，可以根据

预先设定的程序执行各种任务。



机器人的发展历史

马克斯·视频曼博

士首次提出机器人

概念

1948年

世界上第一支工业

机器人在美国问世

1961年

 

 

 

 



机器人的应用领机器人的应用领
域域

机器人的应用领域包括工机器人的应用领域包括工
业生产、医疗保健、军事业生产、医疗保健、军事
和家庭服务领域。和家庭服务领域。

 



工作领域工作领域

机器人将在更多领域替代人类机器人将在更多领域替代人类

完成工作完成工作

  

  

  

  

机器人的未来发展

人工智能技术人工智能技术

发展将加速机器人的智能化发展将加速机器人的智能化



机器人的应用领域

机器人在工厂中扮

演重要角色，提高

生产效率

工业生产领域

机器人在手术等领

域有着广泛应用

医疗保健领域

军事机器人可以执

行危险任务，保障

士兵安全

军事领域

智能家居中的机器

人可以帮助日常家

务

家庭服务领域



机器人的未来发展

随着人工智能技术的不断发展，机器人将在智能化和自主化

方面取得更大突破，被广泛应用于更多领域。
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第2章 机器人的结构设计

 



机器人的结构组机器人的结构组
成成

机器人主体是机器人的核机器人主体是机器人的核
心部分，包括机械结构和心部分，包括机械结构和
控制系统。机械臂用于完控制系统。机械臂用于完
成各种动作任务，而传感成各种动作任务，而传感
器用于感知周围环境，为器用于感知周围环境，为
机器人提供数据支持。机器人提供数据支持。

 



机器人的关节结构

能够在一个平面内

作旋转运动的关节

旋转关节

实现平移和旋转的

复合运动的关节

偏移关节

能够在直线方向上

移动的关节

滑动关节

提供多轴自由度运

动的关节

万向关节



液压液压

应用于重载机器人应用于重载机器人

具备较大的动力输出具备较大的动力输出

气动气动

用于协作机器人用于协作机器人

动力输出较为灵活动力输出较为灵活

  

  

机器人的动力来源

电力电力

常用于工业机器人的动力来源常用于工业机器人的动力来源

高效、稳定高效、稳定



包括传感器、执行器、控制器

硬件部分01

03

 

 

02

包括编程环境、算法设计

软件部分



总结

机器人的结构设计是机器人工程的重要环节，合理的结构可

以提高机器人的工作效率和稳定性。深入了解机器人的结构

组成、关节结构、动力来源和控制系统，对于设计和应用机

器人具有重要意义。
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第3章 机器人的运动学分析

 



机器人的坐标系

在机器人的运动学分析中，了解机器人的坐标系是非常重要

的。机器人通常使用关节坐标系和末端执行器坐标系来描述

位置和运动。关节坐标系是基于机器人各个关节的位置来定

义的，而末端执行器坐标系则是描述机器人末端执行器的位

置。这两种坐标系的理解对于机器人的控制和运动规划至关

重要。



正运动学分析正运动学分析

正运动学分析是通过已知正运动学分析是通过已知
机器人各关节的位置来计机器人各关节的位置来计
算末端执行器的位置。这算末端执行器的位置。这
项分析技术是机器人控制项分析技术是机器人控制
和路径规划中的基础，它和路径规划中的基础，它
可以帮助确定机器人在运可以帮助确定机器人在运
动过程中的具体位置和姿动过程中的具体位置和姿
态，从而实现精确的控制态，从而实现精确的控制
和操作。正运动学分析的和操作。正运动学分析的
准确性和高效性直接影响准确性和高效性直接影响
着机器人的性能和应用范着机器人的性能和应用范
围。围。

 



逆运动学分析

使用数学方法求解

计算方法

确定各关节的位置

目的

用于路径规划和控

制

实际应用

 

 



通过插补算法实现平滑运动轨迹

插补运动01

03

 

 

02

优化路径规划，提高运动效率

轨迹优化



逆运动学分析逆运动学分析

通过末端执行器位置计算关节通过末端执行器位置计算关节

位置位置

用于路径规划和控制用于路径规划和控制

轨迹规划轨迹规划

插补运动实现平滑轨迹插补运动实现平滑轨迹

轨迹优化提高运动效率轨迹优化提高运动效率

  

  

机器人运动学分析总结

正运动学分析正运动学分析

通过关节位置计算末端执行器通过关节位置计算末端执行器

位置位置

用于确定机器人姿态和位置用于确定机器人姿态和位置



机器人的运动学分析的
重要性

机器人的运动学分析是机器人学科中的核心内容之一，它涉

及到机器人的运动规划、控制算法、路径优化等多个领域。

精确的运动学分析可以帮助工程师设计高效的机器人系统，

提高生产效率和产品质量。同时，深入理解机器人的运动学

原理也有助于解决机器人在复杂环境中的运动难题，推动机

器人技术的发展。
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第四章 机器人的感知技术

 



视觉传感器视觉传感器

视觉传感器是机器人中非视觉传感器是机器人中非
常重要的感知技术之一，常重要的感知技术之一，
其中摄像头可以帮助机器其中摄像头可以帮助机器
人获取实时图像信息，三人获取实时图像信息，三
维扫描仪则能够提供更加维扫描仪则能够提供更加
精确的环境信息，让机器精确的环境信息，让机器
人更好地感知周围环境。人更好地感知周围环境。

 



激光雷达

精准测量物体距离

测量距离

帮助机器人规避障

碍

检测障碍物

 

 

 

 



适用于近距离测量

测量距离01

03

 

 

02

适用于避障操作

检测障碍物
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