
《工业机器人技术基础》教学大纲 

 

课程类别：专业方向选修课程           课程名称：工业机器人技术基础 

开课单位：机械工程学院               课程编号：B06020301              

总 学 时：32                         学    分：2    

适用专业：机械电子工程  

先修课程：理论力学、机械设计基础、计算机原理与接口技术、测试与传感技术、控制工程基础 

一、课程在教学计划中地位和作用 

本课程是机械电子工程专业“工业机器人及应用”方向的专业选修课，是进行工业机器人设

计和应用工业机器人的重要理论基础课程。随着中国制造 2025 的推进，工业机器人在工业领域得

到了广泛应用，工业机器人技术是机械电子工程师必须掌握的专业知识。该课程以提高学生的设计

及应用工业机器人的能力为目的，主要讲授工业机器人的基础理论与技术，包括运动学及动力学分

析、控制理论及方法、机器人的感知技术和轨迹规划等，同时也兼顾工程应用及相关分析工具软件

的讲解。通过该课程的学习使学生掌握工业机器人的相关理论基础，使学生能够应用相关的理论知

识和工具软件进行工业机器人的设计和工程应用。 

二、课程目标 

1、培养学生通过分析，将工业机器人相关的工程问题转换为技术问题，并应用工业机器人的

理论及技术进行分析和设计的能力。（支撑毕业要求 1、2、3、4） 

2、能够对工业机器人进行运动学、动力学分析，进行工业机器人控制器的设计和轨迹规划。

了解各种感知技术的原理及应用。（支撑毕业要求 2、3、4） 

3、能够应用 matlab 等工具软件对具体的机器人进行仿真分析。（支撑毕业要求 1、2、3、4） 

三、课程内容及基本要求 

第一章 绪论 

1.  机器人学的发展 

   2.  机器人的特点、结构与分类 

  3.  机器人学与人工智能 

    4.  工业机器人应用举例 

第二章 数理基础 

   1.  位置和姿态的表示 

  2.  坐标变换 

    3.  齐次坐标变换 

  4.  物体的变换及逆变换 



5. 通用旋转变换 

第三章 机器人运动学 

1.  机器人运动方程的表示 

  2.  机械手运动方程的求解 

  3.  PUMA 560 机器人运动方程 

第四章 机器人动力学 

   1.  刚体动力学 

   2.  机械手动力学方程 

第五章 机器人控制 

   1.  机器人的基本控制原则 

2.  机器人的位置控制 

3.  机器人的力和位置混合控制 

4.  机器人的智能控制 

第六章 机器人传感器 

   1.  机器人传感器概述 

2.  内传感器 

3.  外传感器 

4.  机器人视觉装置 

第七章 机器人轨迹规划 

   1.  轨迹规划应考虑的问题 

2.  关节轨迹的插值计算 

3.  笛卡儿路径轨迹规划 

4.  规划轨迹的实时生成 

第八章  基于 MATLAB的机器人学仿真 

1.  坐标变换 

  2.  构建机器人对象 

  3.  机器人运动学求解 

  4.  轨迹规划 

四、学时分配 

章节名称 讲授（学时） 实验（学时） 小计 

第一章 绪论 2 0 2 

第二章 数理基础 6 0 6 

第三章 机器人运动学 6 0 6 

第四章 机器人动力学 4 0 4 

第五章 机器人控制 6 0 6 

第六章 机器人环境感知 2 0 2 



第七章 机器人轨迹规划 4 0 4 

第八章 机器人仿真工具软件简介 2 0 2 

合计 32 0 32 

五、课程目标达成评价的途径和措施 

1、考核目标：在考核学生工业机器人基本知识、基本理论和技术的基础上，重点考核学生对工业

机器人进行对动力学和运动学分析、控制系统分析设计和进行轨迹规划的能力。 

2、考核方式：最终成绩由考试、课堂情况、作业三部分构成。 

3、评价环节对目标达成贡献率及支撑材料 

考核环节 课堂情况 作业 期末考试 

权重 kM (和为 1) 0.1 0.3 0.6 

支撑材料 
课堂出勤记录，课堂评价标准，

课堂提问记录或随堂考试等 

作业评价标准 

典型作业拍照或电子版 

试题评分标准 

试卷 

考核得分 kS     

将 kM 与 kS 加权平均，得到总的实践课程的目标达成度： 

)( kk

k

SMF 环节法  

根据评价判据， 60环节法 F ，本实践课程总目标达成。 

4、各考核环节评价标准 

考核环节 课堂情况 作业 考试 

目标达成贡献率 0.15 0.25 0.6 

评价标准 

标准 分值 标准 分值 

试题及评分

标准 

出勤率 90%及以上，回

答问题积极准确 
100 按时完成，正确率 90%及以上 100 

出勤率 80%及以上，回

答问题积极准确率高 
85 按时完成，正确率 80%及以上 90 

出勤率 70%及以上，回

答问题积极 
75 按时完成，正确率 70%及以上 80 

出勤率 60%及以上，能

够回答问题 
65 按时完成，正确率 70%以下 70 

出勤率 50%及以上，能

够回答问题 
60 未按时完成，但随后补交 60 

出勤率 50%及以下 0 未交作业 0 

总分 课堂情况得分 0.15+作业得分 0.25+期末考试成绩 0.6 

5、各考核环节对课程目标的支撑关系 

课程目标 出勤情况 作业 期末考试 

1 √ √ √ 



2 √ √ √ 

3  √  
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