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产品名称 四轴机器人设计 四轴机器人 昆山威普特

公司名称 昆山威普特机器人科技有限公司

价格 面议

规格参数

公司地址 昆山市玉山镇高新区华创路18号4号

联系电话  13913224565

产品详情

发展历史

1913年诺伯特�维纳出版《控制论——关于在动物和机中控制和通讯的科学》，阐述了机器中的通信和
控制机能与人的神经、感觉机能的共同规律，先提出以计算机为的自动化工厂。1914年美国人乔治�德
沃尔制造出世界上一台可编程的机器人（即世界上一台真正的机器人），并注册了。这种机械手能按照
不同的程序从事不同的工作，因此具有通用性和灵活性。1915年在达特茅斯会议上，马文�明斯基提出
了他对智能机器的看法：智能机器“能够创建周围环境的抽象模型，四轴机器人厂家，如果遇到问题，
四轴机器人，能够从抽象模型中寻找解决方法”。这个定义影响到以后30年智能机器人的研究方向。195
9年德沃尔与美国发明家约瑟夫�英格伯格联手制造出一台工业机器人。随后，成立了世界上一家机器人
制造工厂——Unimation公司。由于英格伯格对工业机器人的研发和宣传，他也被称为“工业机器人父”
。

工业机器人的特性参数?工业机器人的主要特性参数有：    

(1)坐标型式；常用的坐标型式有直角坐标、圆柱坐标、球坐标、关节坐标等；  

(2)运动自由度数，自由度数表示机器人动作的灵活程度。一般少于6个，也有多于6个的；    

(3)各自由度的动作范围，指各关节的活动范围。各关节的基本动作范围决定了机器人操作机工作．空间
的形状和大小；    

(4)各自由度的动作速度，指各关节的极限速度；    

(5)额定负载，指在规定性能范围内，在手腕机械接口处所能承受的负载允许值；    

(6)精度。主要包括位姿精度、位姿重复性、轨迹精度、轨迹重复性等。



客户在选取工业机器人时请仔细阅读上述文章，根据自己产品的生产需求、特性再参照上述六条特性参
数来选购适用的工业机器人产品。

工业机器人的组成部分

感知系统

感知系统由内部传感器和外部传感器组成，四轴机器人设计，其作用是获取机器人内部和外部环境信息
，并把这些信息反馈给控制系统。内部状态传感器用于检测各个关节的位置、速度等变量，为闭环伺服
控制系统提供反馈信息。外部传感器用于检测机器人与周围环境之间的一些状态变量，如距离、接近程
度和接触情况等，四轴工业机器人，用于引导机器人，便于其识别物体并做出相应处理。外部传感器一
方面使机器人地获取周围环境情况，另一方面也能起到误差矫正的作用。

四轴机器人设计-四轴机器人-昆山威普特(查看)由昆山威普特机器人科技有限公司提供。“工业机器人,
自动化设备,非标设备,检测设备的技术研发”选择昆山威普特机器人科技有限公司，公司位于：昆山市玉
山镇高新区华创路18号4号，多年来，昆山威普特坚持为客户提供好的服务，联系人：朱巍。欢迎广大新
老客户来电，来函，亲临指导，洽谈业务。昆山威普特期待成为您的长期合作伙伴！
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