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图 型

焊接机器人是一

台用于组装和液

体清洗设备的 自

动化焊接机器人

国 得 克 萨 斯 州 休 斯 敦 的

公司是生产焊接与切

割装置的专家 ， 该公司的产品多

达 用于油及天然气工业 ， 其

用 户分布在世界各地 。 公司

生产的 自 动化焊接与切割装置采

用 了市场上普及的标准型计算机

辅助设计技术 ， 该技术可确保长

期使用 。 而与之相 反 ， 在选择设

备的控制装置时 ， 公司为了

竞争的需要 ， 绝大多数采 用 断开

式 控 制 系 统 。 原

因 是 该控 制 系 统

是一 个独 特 的 设

计方 案 ， 在 之 后

的保 养 维 修 阶段

很 少 出 现 问 题 ，

公 司 对此深

信不疑 。

自动化适用于

快速等离子焊

接法

很 长 一 段 时

间以来 ， 公司无数的用 户在

使用 公司 的等离子焊接装置 。 等

离子焊接法与激光焊接法相 比很

经济 ， 但缺点是在短短的焊接作

业周 期时间 内 ， 仅使用 激光焊接

法还达不到要求 。 其原 因 是 ， 使

用 传统的等离子焊接装置虽然焊

接质量高 ， 但是与使用激光焊接

装置相 比 ， 等离子焊接作业非常

慢 ， 作业时要求有
一

个较高的热

输人 。

为了提高等离子焊接的效率

公司在 自 己的实验室研发 出

了新的焊接方法 ， 即三重脉冲焊

接法 。 这种新的焊接法在著名 的

图 公司装有 软件的 型嵌

入式 控制 焊接作业全过程

钨惰气焊接法的基础上研发而来 。

三重脉冲焊接法的基本思想是基

于使用三种不 同 强度的 电流 ， 以

达到在产生微弱热能 的情况下

能够有较高的热传递速度 。 使用

这种方法可 以使等离子焊接装置

达到激光焊接装置相类似的焊接

效率 ， 同时又很经济 。

应得克萨斯州 的一个大用 户

委托 ， 公司研发出用来安装

液体清洗设备的 自 动

化焊接机器人 （ 图 。 为此 ， 三

重脉冲焊接法焊接装置首次实现

了集成化 。 自动化捍

接机器人装置装备有 公

机器人

机器人提高焊接作业的经济性
因为采川独立且反应灵敏的系统 丨以提卨生产率 ， 并能降低企业的 中件产品成本 ， 所以 丨 丨 的使川工业机器人

已成为
一

种趋势 。 由
一种 向动化装置连接上一个独立的 计兑机辅助设 卜的机器 人进行灯接作业 ， 提岛

接作业的经济性。

！
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司 型嵌人 式 和 控 制

装置 图 ， 其

软件系统采用 。 该

嵌入式 结构 紧 凑 ， 布置在
一

个箱子里 ， 用 来控制整个焊接装

置 ， 还包括控制车 间里的 门 架式

起重机 、机器人功能 、 操作工作面 、

感应式加热部件 、 焊接工件运送

装置以及所有使用压缩空气作业

的部件 。

由于采 用 了上述技术 ， 加快

了整个焊接作业过程 ， 并实现了

整个焊接作业的各个步骤的 自 动

化 。 整个焊接作业的步骤为 ： 车

间 内 的 门架式起重机提升切割成

额定长度 的管子 ， 将其送入一个

张 紧装置 内 （ 图 。 与此 同 时 ，

焊接机器人从传送带上抓起
一

个

终端环并将其放人第二套拉杆对

内进行定位 （ 图 。 机器人对着

焊炬变换着工件抓 紧装置并将终

端环与管子焊接在一起 （ 图 及

图 。 之后 两个张紧器 自动开启 ，

门 架式起重机将
一

端完成焊接工

件取 出 。 接 着 管子转 动
°

，

管子的另
一端被放入张紧装置中 ，

焊接作业程序重复 。 待焊接工件

完成另
一

端焊接作业时 ， 门 架式

起重机将该完成焊接作业的管子

运送到一个存放架上 。 工件的外

形尺寸不 同 ， 这种焊接作业持续

时间最多为 。

公司

型 机 器 人 由 公

司 型 嵌 入 式 进 行

控 制 （ 图 。 采 用

型 煩接电流供电装

置 ， 该供 电装置通过

主 集 成 电 路 组 件 直 接 无 缝 连

接 在 嵌 人 式 上 。

接线夹充 当 系统使

用 ， 这些接线夹直接按顺序布置

在 型 嵌 人 式

上 。 在焊接作业不需要通过

接 口供电 ， 或是在煌接

时应用 该 接 口供电反

应时间极其短时 ， 焊接装置

使 用 型模拟式

输出接线夹 。

焊接机器人装置功能

在 上实现

根据工业控制 的要求 ，

公司 自 行设计出焊接机器人的控

制 人员 界面的可视化软件 。 通过

使 用 该软 件 ， 焊接 作 业操 作 人

员 的 眼前 出 现 的 是 与 原 来 使 用

窗 口 那样的 自 己已

经习 惯的窗 口 ， 这样的环境下操

作焊接机器人更为容易和 自 如 。

将控制人员界面与控

图 车间内的门架式起重机将
一定额定长度的管子运送到

一

个随动伺服控制的张紧装置里

图 机器人从运输带上抓起终端环

图 机器人对着焊炬变换着工件抓紧装置 ， 并将终端环与管

子焊接在
一起

图 此图可以看到机器人的工件抓紧装置 ， 该抓紧装置正要

换位到焊炬处

制装置连接起来 。 动态影

像转换器将焊接机器人控制集成

入 自动化组 。

动态影像转换器透明

地集成人 已存在的输送控制范 围

里 ： 机器人技术和输送控制功能

与 轴点对点定

位 ） 或是 在三维图像 中插

入轴 的 定位 ） 同 步实现最佳化 。

所 有 的 性 能 ， 如
“

曲 线 转

轮
”

或
“

飞锯
”

（从动轴与行驶着

的主轴的 同步化 ） 可以在一个共

同 的软硬件平台上任意连接 。 该

软硬件平台还支持各种平行和系

列动态 画面 ： 平行动态画面 、

、 剪接动态画面 、 、

坐标式 门 架起重机以及转动的动

态画面 。
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编程 采 用 坐标 系统 的规则 ，

在此控制计算各种相 关的 电动机

位置的反演动画 ， 选择和动 画组

态在 系统 中 生成 。 在动

画信道 ， 如在 型杆长与偏

移均是数据化显示 。 为 了进行动

态预控制 ， 可提前给定焊接工件

的重量和重量的惯性 。 为 了使机

器人能够顺利抓起和放下焊接工

件 ， 使用 者可 以借助于
“

飞锯
”

和
“

曲 线转轮
”

功能 ， 在传送带

上同步实施 。 对于 系列

驱动器 ， 动态画

面转换器是最佳化的 （ 图 。

这里 运动控制 、 以

及机器人技术只能在工业

上运行 。 这对于使用 者来说有以

下优点 ：

不需要另设置一个控制机

器人的

因 为组态 、 数据化和诊断

在一个系统 内进行 ， 所以降低 了

能源成本

是知名的 、

一体化

的组态 、 数据化和诊断工具 ；

通过用于 、 运动控制和

机器人技术的各 的相互配合 ，

省去了 因不匹配而产生的损失 ；

由于采用直接界面 ， 省去了

各 间繁琐的相互配合 ， 因此

提高了焊接作业的效率和精密度 。

焊接工件自动化张紧

使产量提局了

如前介绍 的那样 ， 在焊接作

业中可在 的全部数据

基础上 ， 通过 的跟踪检验

功能实现焊接作业的监控 。 此外 ，

因 为 所 有 的 代

码 出 自 同
一

中

心 ， 所以可以实

现 用 户 专 用 代

码的参数化 。 通

过使用

用 户 专 用 代 码

可 以 较 为 简 单

地 书 写 。 因 为

公 司 接 到

的 委 托 大 多 是

特殊工件焊接 ，

因 此该 公 司 接

受 的 焊接 机器

人设 计 委 托 往

往还 是 较 为 麻

烦和复杂的 。

如 果 比 较

考 虑

焊 接 机 器

人 的 控 制 设计

方案的复杂性

焊

接 机 器 人 从 设

计到 应用 仅用 了 周 时间 ， 之后

的结构和组装在 周之 内便完成

了 。 在此 ， 公司实现了焊接

工件 自 动化张紧与取下 ， 与人工

张紧和取下焊接作业的方法相 比 ，

产量提高了 。 在这种情况下 ，

只有焊接工件的装车和卸车是手

工进行 。 由于采用 所以

在简单的拓扑学基础上进行机器

人控制装置的轴布线 ， 仅需要

便能完成 。 该焊接机器人的控制

装置组件少 ， 且机构 紧凑 ， 所 以

配电箱的外形尺寸较小 。

采用 软件的

控制装置可提供遥控

公司提供的焊接机器人

控制 装置采用 的是

软件 ， 因 此有着为用 户提供遥控

的可能性 。 用 户可与他们的局域

网相连 ， 以实现对焊接机器人的

遥控 ， 也可得 到 公 司 的 网

上售后服务 。 世界各地的焊接机

器人用 户均可通过遥控得到

公司在 问题分析方面所给予的支

持 ， 以便找到机器人焊接设备所

产生问题的原 因 ， 并通过在软件

里的更改来排除这些 问题 ， 这样

便大大降低 了 用 户在焊接机器人

设备维修保养上的成本 。

公 司 与 公 司

在 系统方面具有进一

步合作的潜在可能性 ： 在
一

体化

机器编程 、 可视化技术 、 可

视化方面共 同形成一个唯
一

的必

要的软件环境方面 ， 两个公司 的

合作具有优势 。 公司表示 ，

鉴于迄今为止双方在合作提高焊

接作业生产效率和 降低生产成本

方面所取得的成效 ， 公司今

后还将在其他机器设备和机器人

上采用德国 公司的 自动

化控制装置 。

图 公司 型机器人由 公司

型嵌入式 进行控制

图 选用 公司的 和 技术 ， 用于控制堤接机

器人的调配 、 生产和组装
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