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问 题 聚 焦

项目主题

像这样能模仿人手臂的某些动作功能的装置，我们称之为机械手臂。

科技的发展使得机械手臂被广泛应用于众多领域，它可以代替人的
繁重劳动，能在有害环境下操作以保护人身安全。

发展到如今的多关节手臂，其外形也不局限于像人的手，能根据不
同的场合需要有所变化，具有更加优良的性能。



问 题 聚 焦

本节目标

机械手臂是一种能模仿人手和臂的某些动作功能，通过编程来完成
各种抓取、搬运物件或操作工具的自动操作装置。

机械手臂是最早出现的工业机器人，也是最早出现的现代机器人。

它可代替人的繁重劳动以实现生产的机械化和自动化，能在有害环
境下操作以保护人身安全，因而广泛应用于机械制造、冶金、电子、
轻工和原子能等部门。

在本节课中，请发挥你的想象力，设计一部功能多样的机械手臂。



问 题 聚 焦

设计目标

• 设计可以开合的机械手（夹子）。

• 设计有 2 个关节活动的机械臂。



信 息 调 研

机械手臂发展历史

1947年，世界首台遥操作机械手臂诞生。



信 息 调 研

机械手臂发展历史

1954年，世界首台工业机械手臂Unimate诞生。



信 息 调 研

机械手臂发展历史

1959年，机械手臂第一次被应用于生产线上。



信 息 调 研

机械手臂发展历史

1973年，世界首台机电驱动六轴机械手臂诞生。

世界首台安装有动态视觉的工业机器人诞生。

全世界在运行中的工业机器人数量达到3000台。



信 息 调 研

机械手臂发展历史

1985年，世界首款Z型机械臂诞生。

它摒弃了传统的平行四边形造型。

可实现 3 个平移运动和 3 个旋转运动，共 6 个
自由度的运动维度，大大节省制造工厂的场地

空间。



信 息 调 研

机械手臂发展历史

2003年，世界首台娱乐机械臂诞生。



信 息 调 研



信 息 调 研

回忆机械手臂的发展历史，将对应的知识点进行连线。
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1947年

1954年

1959年

1985年

世界首台遥操作机械手臂诞生。

世界首台工业机械手臂Unimate诞生。

机械手臂第一次被应用于生产线上。

世界首款Z型机械臂诞生。

2003年

世界首款娱乐机械臂诞生。



结 构 分 析



设 计 构 思

绘制草图

将你设计的机械手（夹子）和机械臂结构画在下面。
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开始搭建机械手（夹子）和机械臂



创 作 原 型

回顾机械手臂的设计目标

• 设计可以开合的机械手（夹子）。

• 设计有 2 个关节活动的机械臂。



创 作 原 型

机械手（夹子）俯视图 机械臂结构侧视图

原型参考案例



创 作 原 型



测 试 记 录

测试你设计的机械手（夹子），观察它是否可以夹住策略物，记录在本节PL卡中。
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策略物形状
是否可以夹住

直边 弧边

球形

正方形

六边形

十边形

其他_______

其他_______



反 思 总 结

想一想

你设计的机械手（夹子）可以抓住哪些策略物呢？

如何修改可以使机械手（夹子）抓住的策略物种类更多？



创 意 扩 展

你的机械手臂可以旋转几个方向？应该如何改进一下使其旋转的方向更多呢？



同学们再见！


