
版权声明 | 关于我们 | 客户服务 | 联系我们 | 加盟合作 | 友情链接 | 站内导航 | 常见问题  

国家科技成果网 

【繁体中文】【设为首页】【加入收藏】

首         页   成 果 ｜ 机 构 ｜ 登 记 ｜ 资 讯 ｜ 政 策 ｜ 统 计 ｜ 会 展 ｜ 我要技术｜ 项目招商｜ 广泛合作  

科技频道   节能减排｜ 海洋技术｜ 环境保护｜ 新药研发｜ 新能源｜ 新材料｜ 现代农业｜ 生物技术｜ 军民两用｜ IT技术 

国科社区   博 客 ｜ 技术成果｜ 学术论文｜ 行业观察｜ 科研心得｜ 资料共享｜ 时事评论｜ 专题聚焦｜ 国科论坛 

国防科工｜ 航空航天｜ 计算机与网络｜ 汽车与车辆｜ 船艇｜ 新材料与新工艺 能源与环保｜ 光机电｜ 通信 

专题资讯 

当前位置：科技频道首页 >> 军民两用 >> 光机电 >> JRB-1工业机器人

     请输入查询关键词 科技频道  

成果摘要： 

JRB-1是五个自由度全关节型机器人。传动机构采用了平行四边形机构、谐波减 速器、圆锥齿轮差动轮系链条传动机

构，采用直流伺服电机驱动。该机器人机械结构造型在参考了当时国内外通用类型的基础上，结合具体作业加以改进提

高而设计的。特点是机械结构紧凑，构形匀称，整机的刚性好，通用性强。该机器人的控制由模拟的伺服控制速度环和

计算机控制环组成。速度环采用直流电机PWM控制，具有响应快、精度高、结构紧凑等特点 ，其调速范围达1:1000

(静差度为0.5%)，具有过流、过压、过载、测速机故障等保护。 位置控制采用数字控制，可以实现复杂的控制规律，

并具有软、硬件二级超程保护。控制系统采用IBM-PC作为主计算机，其核心为Inte180386+80387，具有使用简便、灵

活，适应性强，结构简单紧凑，易于开发各种控制软件等特点。在DOS操作系统平台上开发了机器人操作 系统，具有

回零、示教、文件管理、编程、再现、自动示教等六大功能模块。该系统的另一特色是采用自行设计的机器人语言编

程。该机器人在不用力传感器的条件下能进行主动柔顺性控制。借助于这样的力控制，成功地实现了轴孔装配、拧螺丝

等装配作业。并能适应工作位置变动、螺距变化的影响。 
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