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工业机器人技术在电气控制中的应用

薛鹏伟

中国电子科技集团公司第十二研究所 北京 100020

摘 要：在工业生产领域中，工业机器人技术应用非常广泛。随着社会经济快速发展，人们逐渐增加了电力资源需求，在电

气控制时增加了要求。在电气控制中运用工业机器人技术，能够大大提升电气控制的可靠性和精准度，轻而易举解决许多人

力无法解决的问题。利用工业机器人技术可有效减少人工投入，提升电气控制工作质量和效率。在电气控制中应用工业机器

人技术，应提前了解工业机器人的技术特征，使用过程中按照实际情况，对其加以优化改良，发挥工业机器人技术的最大功

效。
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Abstract: Industrial robot technology is widely applied in the field of industrial production. With rapid social and economic
development, the demand for electrical power resources has increased, leading to higher requirements in electrical control. The
application of industrial robot technology in electrical control can greatly enhance the reliability and precision of electrical control,
effortlessly solving many problems that cannot be resolved by manual labor. By utilizing industrial robot technology, it is possible to
effectively reduce manual labor, improve the quality and efficiency of electrical control work. When applying industrial robot
technology in electrical control, it is important to have a prior understanding of the technical characteristics of industrial robots and
optimize and improve them based on the actual circumstances, in order to maximize the effectiveness of industrial robot technology.
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我国工业建设发展迅猛，促进了我国基础建设的不断完

善。工业机器人技术的快速兴起，助力了制造业的发展，将

工业机器人技术代替人工生产力，能够有效节省人力资源成

本，增加企业经济收益，促进工业建设实现高效生产。

一、工业机器人主要特点

（一）具有和人类似的动作行为

在工业领域应用工业机器人时，主要应用其多自由度的

机械装置，以及多关节机械手。利用其自身的控制能力和动

力能源，实现机械产品的制造和工业加工。在电子行业、物

流、化工领域应用工业机器人技术，能够发挥其最大的优势。

通过计算机技术的支持，模拟人类的大脑，发挥机械手性能。

工业机器人具有和人类似的动作行为，因其组成结构类似于

人类结构，可同人类一样进行行走、抓握、转身等动作[1]。

在对人类的各项行为进行模拟时，工业机器人主要按照计算

机系统的操控来完成动作。计算机发布各项动作指令，工业

机器人只负责接守和执行，依照计算机的指令进行各项操作

的完成。比如，当计算机设定了抓握指令时，工业机器人接

收到此指令后，便会快速通过移动，完成抓握动作。在多功

能生物传感器的帮助下，工业机器人能够拥有类似于人类的

语音、视觉、听觉等功能，在很大程度上增加了工业机器人

适应新环境的能力。

（二）能够按照既定程序工作

研发制造人员在制造工业机器人时，能够按照实际环境

对其进行编程设计，以满足多品种均衡、批量小、效率高行

业的生产需求。在此编程设计下，工业进行人可开启柔性化

启动模式[2]。工业机器人在硬件条件保持不变的情况下，能

够按照既定程序工作，对软件进行多功能编程，能够实现工

业机器人较多功能，利用工业机器人技术能够实现灵活生产，

在降低生产成本的同时，还能够提高生产效率。

（三）满足多种生产作业需求

工业机器人在研发编程时，注入了多种编程设计，这一

举措，使得工业机器人在完成不同作业时，拥有较大的适应

能力，可满足多种生产作业的需求。工业机器人具有较强的

通用性，且在使用过程中能够得到良好的使用效果。在工业

机器人中增加各类传感器，在两者合二为一的融合后，工业

机器人和实现更多功能，大大改善工业机器人的语言能力和

图像识别能力，使得工业机器人应用更加广泛，以此来满足

工业生产多样化的要求[3]。
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二、工业机器人设计要求

（一）具有较高的灵敏性

工业机器人的机械手和机械臂具有较大灵活性，可实现

灵活操作。在研发工业机器人时，研发人员应着重关注工业

机器人的感知能力，控制能力以及准确度，精密度。 在 此

过程中灵活运用多功能传感器和其独立关节，使得工业机器

人技术在操作时拥有类似于人手的感知功能。除此之外，机

械臂在应用时能够实现收放自如，具备较强的灵活动力功能，

使其具备较高的灵敏性。在制造工业机器人的过程中，可利

用创新驱动器，加强完善机器人的执行机构，提升工业机器

人的精度。

（二）感知系统工作稳定

工业机器人能够将环境信息和内部信息相整合，整合结束后

实现自身消化，转变成适应自身系统的数据信息，以便使用

过程中完成理解和识别。在制造此系统时，应借助感知系统

的力量，实现数据信息的转换[4]。在多样化传感器的助力下，

进一步提升了工业机器人的感知能力和感知速度，增加了工

业机器人的视觉感知能力。实现视觉感知功能需要完善工业

机器人的视觉伺服系统。工业机器人将感知到的视觉信息反

馈给工作人员，在此过程中，工作人员可根据工业机器人的

视觉感知状态，及时优化调整工业机器人的运行位置和运行

状态。

（三）按照程序设定工作

若要实现机器人在有限工作时间能完成更多工作任务，

必定要科学规划机器人的运动，按照程序设定工作，确保工

业机器人工作效率能够得以提升。研发人员应规划工业机器

人的运动顺序和路径，尽可能缩短机器人的运动路径，确保

机器人的运动路劲不重复。对机器人的运动轨迹进行规划，

可有效减少机器人关节移动范围，清扫路线活动范围内的各

种障碍物，减小机器人运动的路线距离。在设定好运动轨迹

和路径后，研发人员应对其添加时间信息，设定好时间程序，

控制机器人在特定时间内，按照设定的路线进行操作[5]，如

此一来，不仅能控制机器人的运行速度，而且能确保机器人

运动的流畅性。

（四）具有安全防护系统

在设计研发制造工业机器人时，应合理设置安全防护系

统。有效应用安全防护系统能够实现工业机器人的安全稳定

运行。与此同时，还能够加强作业现场和现场人员的安全性。

在设计安全防护系统时，应包含硬件和软件两部分。在设计

硬件部分时，确保安装门的安装效果符合预期标准。在设计

软件部分时较为复杂，设计人员应利用功能化软件监管各设

备的运行转态。在监管过程中获取到的实时运行数据，及时

传送到管理系统中，分析整理管理系统中的数据信息，确保

各设备都处于安全状态。分析机器人运行过程中可能存在的

安全隐患，及时调整其运行参数，确保工业机器人能够安全

稳定运行。

三、工业机器人在电气系统控制中的应用

（一）集中控制系统

工业机器人技术的核心技术便是集中控制系统，在对工

业生产进行集中管理时，应当以计算机技术为核心。对于集

中控制系统而言，制造成本较低，系统结构较为简单，制造

人员方便操作。在进行操作时，仅仅需要控制按钮，即可完

成集中控制系统的操作。集中控制生产过程中的各项功能时，

利用工业机器人取代人工，能够有效提升其应用效果。集中

控制系统具有较强的开放性，因其具有较为开放的模块，例

如 PCI 插槽，控制卡以及标准串口等。工业机器人集中控制

系统均由此类组件构成[6]。工业机器人在运行集中控制系统

时，可手机各类数据信息，完成统一使用。但集中控制系统

存在一定弊端，无法实现灵活运作，各组件相互制约，任一

组件出现问题，都将导致整个系统运行受到影响。

（二）机器人控制系统

通过组合运用两级处理器，能够实现工业机器人控制系

统的控制功能。工业机器人运行控制系统时，主控制系统主

要通过设定好的系统指令开展系统诊断、坐标转换和工作管

理，以此来解决各项问题。使用控制系统能够防护工业机器

人的自动化程序，管理机器人的任一指令，有助于工业机器

人完成关节运行的调节。除此之外，主从控制系统具备较强

的时效性，能够帮助工业系统实现高效运转。

（三）分散控制系统

机器人的核心系统能够分解为多个模块，在此基础上，

可展开分析各个子模块。总系统可将不同控制任务分散到各

个子模块中，分工完成后对其统一管理，实现各个子模块的

协调作业。分散控制系统在运行管理时会关联到多个管理对

象和设备，在此前提下，工业机器人会收集处理越来越多的

信息数据，这类信息急需 处理，如此便要求利用网络技术

处理信息数据。由此看来，分散控制系统应当具备较强的拓

展性能。

（四）核心控制系统

工业机器人的核心构件是核心控制器。工作人应熟练

掌握控制核心控制器，确保工业机器人能够按照操作指令运

行，完成各项任务。在网络通信技术的支撑下，核心控制器
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能够发挥其正常的作用。工作人员应在机器人中以网络通信

技术为基础，进行交流网的构建，实现交流网互联互通，信

息共享的目的，从而来提升机器人核心控制系统的运行效率。

机器人的核心控制系统包括两种方式，即串行和并行。利用

串行方式能够对对算法的串行体系进行有效控制。利用并行

方式能够对机器人操作时的控制算法进行处理。在通常情况

中，机器人的核心控制系统能够促进人机高效协同作业，促

使工业生产失效性得以提升，将工业机器人的性能不断完善，

促进工业自动化水平的提升和发展。

四、工业机器人在电气系统控制中的应用案例

（一）生产设备故障诊断

在运行电气设备时，经常受多方面因素影响，导致生产

设备发生故障。为避免生产设备故障扩大导致生产受到损失，

应在最短时间内准确定位故障发生点，及时对故障进行诊断。

在此背景下，使用工业机器人技术控制电气系统，可全面收

集电气系统设备运行过程中产生的数据信息。利用工业机器

人技术对收集到的信息数据进行整理分析，对电气设备运行

过程中出现的问题能够及时发现。

（二）电气设备控制管理

操控电气设备时，操作人员应小心谨慎，确保操作过程

足够精确，避免操作过程中出现失误或违规行为，从而导致

生产进度受到影响，确保产品精度不受影响，不会发生安全

问题。部分工业企业已经在电气控制管理中融入了电气自动

化技术，只为实现电气控制能够得到规范化管理。电气自动

化技术应用到电气控制中后，电气控制可按照实际情况对自

我进行管理，有效实现智能化控制。因电气设备系统结构较

为复杂，且具有多样性，致使操作过程有些繁琐，当时用工

业机器人技术控制电气设备时，控制人员只需要操控电脑的

键盘和鼠标，对工业机器人输出指令，工业机器人即可完成

任务，这一举措，能够简化电气控制的操作流程。使用工业

机器人技术能够有有效分析电气设备使用情况，对其使用范

围进行明确掌握。电气设备系统结构具有较强的专业性，系

统内部具有较多技术学科，在使用过程中，可在计算机中输

入算法，便可得到清晰的系统参数，促进电气设备控制系统

的完善[7]。与此同时，工业机器人可有效监测电气设备运行

状态，当监测过程出现问题时，系统会及时进行提醒，问题

较为严重时可直接切断故障设备的电源，确保不会殃及其他

设备。

五、结束语

综上所述，工业机器人技术正在日益发展，在发展过程

中，逐步趋于完善，促进了电气控制高质量实施。在电气设

备控制中应用工业机器人，能够对电气设备控制流程进行简

化，同时能够对其故障诊断流程进行优化，增加电气设备操

作的安全性能，保障了电气设备准确操作，减少工作人员的

工作强度。
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