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一、判断题：（每个 1分，共 20分） 

1.断电后，机器人关节轴发生了移动，需要通电后，重新将机器人操作移动

至原来位置。（） 

2.当机器人需要同时和多台设备联动，并且子功能需求较多，对I/O点位总

数要求多达几百时，可以通过使用数个I/O点位的状态组成二进制编码的方式来

满足需求。（） 

3.摇杆偏移1S以上，机器人步进10步。（） 

4. 机器人分辨率分为编程分辨率与控制分辨率，统称为系统分辨率。（）  

5.配合制在一般情况下应优先选用基轴制。（） 

6.在机器人安装时，拧紧螺钉应依次按顺序拧紧。（） 

7.带传动适用于两轴中心距较大的场合。（）  

8.链传动的特点是瞬时传动比是变化的。 （） 

9.电流在单位时间内所做的功叫电功率。（） 

10.目前应用最广泛的装配机器人为六轴垂直关节型，因为其柔性化程度最

高，可精确到达动作范围内的任意位姿。（） 

11.纯电阻单相正弦交流电路中的电压与电流，其瞬时值遵循欧姆定律。（） 

12.线圈右手螺旋定则是：四指表示电流方向，大拇指表示磁力线方向。（） 



13.完成某一特定作业时具有多余自由度的机器人称为冗余自由度机器人。

（） 

14. 在机器人装配时，传动齿轮应涂上油脂。（） 

15.运动控制的电子齿轮模式是一种主动轴与从动轴保持一种灵活传动比的

随动系统。（） 

16.图像增强是调整图像的色度、亮度、饱和度、对比度和分辨率，使得图

像效果清晰和颜色分明。（） 

17.S7-200中PLC的ED指令是输入信号的下降沿产生一个脉冲输出。（） 

18.一级保养是以维修工人为主，车间操作工人为辅。（）  

19.维修方式从事后维修逐步走向定时的预防性维修。 （） 

20.机器人不用定期保养 。（） 

二、单项选择题：（每个 1分，共 60分） 

1.机器人I/O盒更换输出模块时，要在（    ）情况下进行。 

A.输出开路状态下             B.短路状态下     

C.断电状态下                 D.以上都是 

2.真空吸盘要求工件表面（    ）、干燥清洁，同时气密性好。 

A.粗糙       B.凸凹不平      C.平缓突起      D.平整光滑 

3.为了确保安全, 用示教编程器手动运行机器人时, 机器人的最高速度限

制为（       ）。 

A.50mm/s       B.250mm/s       C.800mm/s      D.1600mm/s 

4.无静差调速系统的调节原理是（       ）。 

A.依靠偏差的积累                  B.依靠偏差对时间的积累 

C.依靠偏差对时间的记忆            D.用偏差进行调节 

5.如果末端装置、工具或周围环境的刚性很高，那么机械手要执行与某个表

面有接触的操作作业将会变得相当困难。此时应该考虑（     ）。 

A.PID控制        B.柔顺控制    C.模糊控制        D.最优控制 

6.在转速负反馈无静差调速系统中，因为（     ）的调节作用，使电动机

的转速达到静态无差。 

A. P调节器     B.PI调节器     C.电压比较器     D.脉冲发生器 

7.Ｙ接法的三相异步电动机，在空载运行时，若定子一相绕组突然断路，则

电机（         ）。 

A.必然会停止转动               B.有可能连续运行        



C.肯定会继续运行           D.无法判断 

8.诚实守信的适用范围是（      ）。 

A.家庭生活              B.职业生涯   

C.社会公德范畴          D.社会生活和经济生活的各个环节 

9.在成绩面前首先想到的是（       ）。 

A.肯定成绩           B.有努力就有收获 

C.还有遗憾           D.成绩的取得是大家共同智慧的结晶 

10.变诚实守信为企业的无形资本要（      ）。 

A.质量第一，严守承诺，重视企业形象，利用宣传媒体扩大企业知名度 

B.真心诚意，不虚假，不欺诈 

C.重视企业形象设计，广告策划和宣传 

D.注重质量，遵守承诺 

11.机器人本体是工业机器人机械主体，是完成各种作业的（       ）。 

A.执行机构     B.控制系统      C.传输系统      D.搬运机构 

12.对机器人进行示教时，模式旋钮打到示教模式后，在此模式中，外部设

备发出的启动信号（      ）。 

A.无效        B.有效       C.延时后有效        D.没反应 

13. 公差原则是指(            )。 

A.确定公差值大小的原则         B.制定公差与配合标准的原则 

C.形状公差与位置公差的关系     D.尺寸公差与形位公差的关系 

14.机器人就是将实现人类的腰、肩、大臂、小臂、手腕、手以及手指的运

动的机械组合起来，构造成能够传递像人类一样运动的机械。机械技术就是实现

这种（       ）的技术。 

A.运动传递    B.运动能量     C.运动快慢        D.都不是 

15.工业机器人的手爪主要有钳爪式、磁吸式、气吸式三种。气吸式靠

（        ）把吸附头与物体压在一起，实现物体的抓取。 

A.机械手指   B.电线圈产生的电磁力   C.大气压力     D.外力 

16. 欲实现Au=-80的放大电路，应选用（      ）。 

A.反相比例运算电路           B.同相比例运算电路 

C.积分运算电路               D.微分运算电路 

17.使用焊枪示教前，检查焊枪的均压装置是否良好，动作是否正常，同时

对电极头的要求是（      ）。 

A.更换新的电极头        B.使用磨耗量大的电极头    

C.新的或旧的都行        D.视情况而定 



18.动力学主要是研究机器人的（       ）。 

A.动力源是什么           B.运动和时间的关系    

C.动力的传递与转换       D.动力的应用 

19.对于转动关节而言，关节变量是D-H参数中的（       ）。 

A.关节角      B.杆件长度       C.横距      D.扭转角 

20.手部的位姿是由（      ）两部分变量构成的。 

A.位置与速度  B.姿态与位置  C.位置与运行状态  D.姿态与速度 

21.喷涂、地面磨光、钢铁架加工作艰苦，迫切需要采用机器人来改善工人

的工作环境。（     ）可进行昼夜施工，缩短工期，保证工程质量。 

A.医疗康复机器人             B.农、林、水产及矿业机器人    

C.建设行业机器人             D.食品行业机器人 

22.对机器人进行示教时, 作为示教人员必须事先接受过专门的培训才行。

与示教作业人员一起进行作业的监护人员， 处在机器人可动范围外时，（    ），

可进行共同作业。 

A.不需要事先接受过专门的培训     

B.必须事先接受过专门的培训  

C.没有事先接受过专门的培训也可以       

D.了解一下就可以了   

23. 当晶体管工作在放大区时，发射结电压和集电结电压应为（      ）。 

A.前者反偏、后者也反偏     B.前者正偏、后者也正偏 

C.前者正偏、后者反偏       D.前者反偏、后者正偏 

24.机器人的腕部轴代号为（      ）。 

A.R.B.T       B.A.B.C        C.A.B.T        D.R.B.C 

25.在简单逆阻型晶闸管斩波器中，（       ）晶闸管。 

A.只有一只               B.有两只主      

C.有两只辅助             D.有一只主晶闸管，一只辅助 

26.工业机器人（       ）适合夹持方形工件。 

A.V型手指     B.平面指        C.尖指       D.特型指 

27.交流电路中，视在功率的单位是（      ）。 

A. VA        B.W         C.Var          D.KW  

28.依据压力差的不同，可将气吸附分为（      ）。 

①真空吸盘吸附；②气流负压气吸附；③挤压排气负压气吸附 

A.①②            B.①③         C.①②③     D.②③ 

29.电器设备铭牌上所标出的电压、电流值都是指（      ）。 



A.最大值        B.有效值      C.瞬时值     D.平均值 

30.工业机器人运动自由度数，一般（    ）。 

A.小于2个     B.小于3个      C.小于6个       D.大于6个 

31.成块的金属置于激励线圈产生的交变磁场中，金属体内就要产生感应电

流，这种现象称为（      ）。  

A.压电效应     B.压磁效应     C.霍尔效应    D.电涡流效应 

32.1959年，第一台工业机器人诞生于(   )。 

A.英国         B.美国         C.德国     D.日本 

33.绕线式异步电动机转子串频敏变阻器启动时，随着转速的升高，（    ）

自动减少。 

A.频敏变阻器的等效电压       B.频敏变阻器的等效电流   

C.频敏变阻器的等效功率       D.频敏变阻器的等效阻抗 

34.机器人速度的单位是（       ）。 

A.cm/min        B.mm/sec      C.in/sec     D.mm/min 

35.幅值解调过程中，相敏检波器的作用是（     ）。 

A.判断极性和提取已调波的幅值信息  

B.判断极性和恢复载波幅值     

C.放大已调波      

D.恢复调制信号的幅值  

36.通常所说的焊接机器人主要指的是（       ）。 

①点焊机器人  ②弧焊机器人 ③等离子焊接机器人 ④激光焊接机器人 

A.①②        B.①②④        C.①③       D.①②③④ 

37.半导体应变片是根据（      ）原理工作的。  

A.电阻应变效应   B.压阻效应    C.热阻效应   D.电流应变效应 

38.通常机器人的TCP是指（      ）。 

A.工具中心点  B.法兰中心点  C.工件中心点  D.工作台中心点 

39.步进电机的步距角是（        ）。  

A.每转一步电机轴转过的角度   B.每转一步执行元件走的距离 

C.每转一步执行元件转的角度   D.每个齿对的圆心角度 

40.机器人行走轨迹是由示教点决定的，一段圆弧至少需要示教（    ）点。 

A.2            B.5            C.4            D.3 

41.机器人各关节使用的交流伺服电动机结构是（     ）。 

A.转子、定子都装有永磁体和绕组   B.转子、定子都是绕组 

C.定子装有永磁体，转子是绕组     D.转子装有永磁体，定子是绕组 



42.当对伺服驱动输入伺服使能信号后，表明（        ）。 

A.可以清除伺服一般的报警        

B.伺服复位的功能   

C.伺服此时可以上强电  

D.伺服电机已有电流，此时可以接受动作指令 

43.将控制系统中输出信号（如速度、位置）的部分或全部通过一定方式，

加送到输入端，并与输入信号叠加，从而可改善系统的性能，这一过程称为

（      ）。 

A.检测           B.反馈           C.控制         D.调整 

44.机器人视觉系统主要由三部分组成，包括图像的获取、（     ）和输出

显示。 

A.图像增强               B.图像的处理和分析 

C.图像恢复               D.图形绘制 

45. 一般机器人操作机中，决定姿态的机构是（      ）。 

A.端拾器       B.基座        C.手臂        D.手腕  

46.在工业机器人系统中，（     ）相当于机器人的“大脑”。 

A. 机械结构     B.控制系统    C.示教器    D.驱动系统 

47.力传感器安装在工业机器人上的位置，通常不会在以下哪个位置

(       )。 

A.关节驱动器轴上    B.机器人腕部    C.手指指尖    D.机座  

48.变频器的干扰有：电源干扰、地线干扰、串扰、公共阻抗干扰等。尽量

缩短电源线和地线是竭力避免（      ） 

A.电源干扰    B.地线干扰     C.串扰    D.公共阻抗干扰 

49. Ra是表面粗糙度评定参数中（       ）的符号。 

A.轮廓算术平均偏差           B.微观不平度＋点高度    

C.轮廓最大高度               D.轮廓不平程度 

50.光电开关在几组并列靠近安装时，应防止（       ）。 

A.微波       B.相互干扰       C.无线电       D.噪音 

51.机器视觉系统是一种（     ）的光传感系统，同时集成软硬件，综合现

代计算机，光学、电子技术。   

A.非接触式  B.接触式  C.自动控制  D.智能控制 

52.可编程序控制器采用了—系列可靠性设计，如（      ）、掉电保护、

故障诊断和信息保护及恢复等。 

A.简单设计     B.简化设计    C.冗余设计    D.功能设计 



53.在设备的维护保养制度中，（      ）保养是基础。 

A.日常       B.一级      C.二级     D.三级  

54.保持电气设备正常运行要做到（     ）。 

A.保持电压、电流、温升等不超过允许值。 

B.保持电气设备绝缘良好，保持各导电部分连接可靠良好。 

C.保持电气设备清洁，通风良好。 

D.以上都是。 

55.安装后的电控柜，与地面垂直度的偏差不大于（     ）。 

A.5°         B.15°         C.30°         D.45° 

56.机器人的保养周期可以分为日常，三个月，（   ）。 

A.六个月    B.一年     C.三年       D.都是 

57.如果您是日常保养机器人的话，只需要检查（    ）。 

A.噪音、震动和马达温度正常否   B.周边设备是否正常    

C.每根轴的抱闸是否正常         D.都是 

58.对于光电脉冲编码器，维护时主要的问题有（      ）：（1）防振（2）

防污（3）联接松动。  

A.（1）和（2）            B.（1）和（3）   

C.（1）、（2）和（3）        D.（2）和（3） 

59.每天工作10小时以上的减速机的换油周期为（       ）。  

A.3个月     B.6个月     C.12个月     D.报警时再换 

60.用测力扳手使螺栓预紧力达到给定值的是（       ）。  

A.控制扭矩法             B.控制螺栓伸长法  

C.控制螺母扭角法         D.控制摩擦力法  

三、多项选择题：（每个 2分，共 20分） 

1.关于爱岗敬业下列说法你认为正确的是（       ）。 

A.爱岗敬业是现代企业的精神     

B.现代社会提倡人才流动，爱岗敬业正逐步丧失它的价值     

C.爱岗敬业要树立终身学习观念    

D.发扬螺丝钉精神是爱岗敬业的重要表现  

2.按几何结构划分机器人可分为（      ）。 

A.串联机器人   B.关节机器人    C.平面机器人   D.并联机器人 

3.传感器的感知形式有（       ）。 



A.压电式      B.接触式     C.非接触式     D.压阻式 

4.以下选项中，哪些属于工业机器人的组成部分（     ）。 

A.执行机构     B.驱动系统     C.控制系统      D.传感系统 

5.机器视觉系统主要由三部分组成（      ） 。 

A.图像的获取             B.图像恢复           C.图像增强 

D.图像的处理和分析       E.输出或显示         F.图形绘制 

6.图像工程是一门系统地研究各种图像理论、技术和应用的新的交叉学科。

研究内容包括（        ）三个层次及它们的工程应用。 

A.图像获取          B.图像处理          C.图像增强 

D.图像恢复          E.图像分析          F.图像理解 

7.控制点不变动作是指只改变工具姿态而不改变工具尖端点（控制点）位置

的操作，下面（   ）可以实现控制点不变动作。 

A.关节坐标系         B.直角坐标系         C.圆柱坐标系 

D.工具坐标系         E.用户坐标系 

8.在伺服电机的伺服控制器中，为了获得高性能的控制效果，一般具有3个

反馈回路，分别是 （       ）。 

A.电压环          B.电流环          C.功率环 

D.速度环          E.位置环          F.加速度环 

9.对机器人进行示教时,为了防止机器人的异常动作给操作人员造成危险，

作业前必须进行的项目检查有（      ）。 

A.机器人外部电缆线外皮有无破损    

B.机器人有无动作异常  

C.机器人制动装置是否有效       

D.机器人紧急停止装置是否有效 

10.点检的作用是（      ）。 

A.能早期发现设备的隐患，以便采取有效措施，及时加以消除 

B.可以减少故障重复出现，提高设备开动率 

C.可以对单台设备的运转情况积累资料，便于分析、摸索维修规律 

D.可以提高生产效能和加工生产精度 

 


