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机器人

可靠掌握包装生产流程
专用机器制造商 公司借助于 公司提供的机器人技术 找到了无论是使用 袋 料盒 、

各种托盘还是其他包装材料进行可靠且符合生产条件需求的包装作业方法。 在此 多抓爪可强有力的抓牢包装材料 。

践 中有这样
一

个例子 ： 位 计方式进行 。 在改造任务起始阶 型托盘包装机器人 。 该型

于德国 的 段的 个月 中 ， 设计任务聚焦于 托盘包装机器人同样能够掌控纸

公司在生产 中直接用 纸质包装箱 如何符合现有厂房的面积 。 质包装箱的 式样 ， 重量为

包装货物 ， 并将纸质包装箱堆垛 公 司 包 装 货 物 的 的所有式样的纸质包装箱的 自行

在托盘上 。 而且 ， 该公司厂房里 包 装计量单位 即 纸质包装箱 长 传输距离均相 同 ， 仅仅是需要 由

以前规划 的包装作业生产线 已经 为 、 宽为 ， 每 一个 型小型机器人来放

固定 ， 也就是说 ， 要采用 的 自 动 个纸质包装箱组成一层 ， 每个 置每个包装托盘和包装围裹 。

化方案不仅要符合固定的包装作 托盘上堆垛 层 ， 这样便生成一 公 司 的 销 售 经理

业生产线的技术要求 ， 而且还要 个 完 整 的 产 品 包 装 。 为 了 满 足 这样说 ：

“

如果使用

考虑到包装作业生产线终端厂房 公司包装作业生产流程 机器人进行特别大的产 品包装作

面积受限的 问题 。 公司 中包装产品尺寸规格和包装产品 业 ， 且包装产 品的 自行传输距离

为 公司包装生产线实现 自 行传输距离的需求 ， 大 ， 那么机器人则使用 外形尺寸

自 动化的任务是
一个标准化的技 公 司 在该 自 动 化改造 项 目 中 采 相对大的抓爪 。 这样可 自 动提高

术改造任务 ， 全部采用 规划设 用 了 传 输 距 离 为 的 抓爪抓起包装货物的重量 ， 从而

使机器人具有必要 的承载能 力 。

与此 同 时 ， 我们将不 同 的功能集

包装托盘 ， 从而 ‘
成 到 具 体机器 人 的 任 务 中 ， 这
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现对包装纸箱类型的控制 ， 并能 盘的生产步骤也集成进了机器人 堵 。 第三个 托盘机器人

将包装纸箱安放在包装作业流水 的抓爪 是 型机器人 ，

线上 。 由于必须将很多功能集成 公司的设计师将该机器

人 抓爪 ， 这在很大程度上将影 机器人抓爪集成了其他功能 人的功能集成人机器人的抓爪 。

响到抓爪的重量 ， 所以此项设计 要 最 大 化 的 利 用 机 器 人 ， 抓爪将来 自两个装置的包装围裹

任务绝对不简单 。 首先必须将抓 就得进
一

步 减少集成 电路并缩 放置到
一

个敞开的纸质包装箱内 ，

爪重量的升高控制在
一 合理的 短处理 时 间 ， 经过检 测 ， 采 用 没有缠裹的包装围裹保持关闭状

范 围 。 这样 ， 公 司 为 机器人的包装生产作业 态 ， 其放置的位置处在纸质包装

公司包装作业生产流程 线 ， 每个包装的处理周期为 。 箱 内正 中心 。 此外 ， 包装产品的

改造项 目 选用 了 机器人 实施该改造项 目 技术方案取得的 质量安全和可持续性也集成进了

和与该机器人匹配的 机 结果是 ： 整个 自 动化包装生产装 自动化系统之中 （如图 ） 。

器 人 ， 这两 台 机器 人 的 作业范 置能够最大程度的保持稳定性和 包装作业生产流程完成后 ，

围 、 结构大小 以及配置是 不变 可利 用性 ， 与此同时 ， 该改造项 由 型机器人将

的 。 公 司从设计项 目 目 的技术方案有效 ， 节省包装生 包装产品取出 ， 然后将包装产品

一

开始便选择了与合作方进行对 产作业 占用厂房面积且成本合理 。 存放在工业托盘上。 在工业托盘

话 ， 并在商量的过程 中一直得到 中心 自 动化件是
一个 臂的 装满后需更换新的空工业托盘时 ，

了 公司的灵活配合 。 用 于包装 围裹的旋转件 ， 设计该 使用现场堆垛机完成该生产作业

公司北 包装围裹旋转件的理念是 ： 在使 流程 。 机器人连接到整个 自动化

方销售部经理 先生说 ： 用机器人之前 ， 预先由 设备 中 ， 具有 自 动化设备的信息
“

在该项 目 的设计过程 中 ， 得益 公司设计综合研发 、 设计和落实 交换辅助工具的作用 。

于我们公司的机器人库房 ， 在紧 产品包装位置比例和包装周期 。 在整个 自 动化设备 中 ， 为 了

张的状况下 ， 仍能够在很短的供 先 生 对 推入和送出托盘的短程穿梭输送

货 日 期 内 提供与 项 目 匹配 的 专 公司 的工作 成绩感到 技术均集成进了相应的上
一级控

用 产 品 。 在另一种 紧张状况下 ， 自 豪 ：

“

因 为我们 公司有多年 的 制 系统中 。 机器人连接到整个 自

我 们 甚 至 可 以将提供 的 专 用 产 经验和高资质的工作人员 ， 我们 动化设备 中 ， 受总控制系统的管

品换成另
一

种产 品 。 我们的工作 在 自 动化技术方面达到 了
一

个不 理和控制 ， 具有 自 动化设备信息

这样灵活 ，

一直是在为我们的客 同寻常的研发 、 设计和实施方面 交换辅助工具的作用 。 该项 目使

户着想 。

”

的高水准 ， 我们的规划设计是 以 用 的所有机器人均能够最大化的

该项 目 使用 的一台专用机器 形式进行 的 ， 在本公 司进行 充分利用 装载能力 ， 而且工作灵

人负责确定适合的纸质包装箱的 电子结构和机械制造 、 配 电箱制 活 ， 能够承担 公司所有

类型 ， 并 由两个纸质包装箱安置 造 ， 并在本公司的车间 内进行试 货物包装作业任务 。 由于所采用

件将纸质包装箱安放在包装作业 投产使用 ， 之后再为我们的客户 的 机器人在包装作业生

线上 。 该专 用机器人的任 务是 ： 安装这些设备并正式投产使用 。 产流程 中 具有高度灵活的特点 ，

一

方面确定适合类型的纸质包装 也就是说 ， 上述所有工作均 由我 所以该公司的此项 自 动化改造项

箱并将其输送到包装作业线上 ， 们 公司
一

手完成 。

”

在实现 了 自 目是一个包装生产流程中的作业

另
一

方面折叠包装作业线上的纸 动化改造的 公 司包装 周期可 以同步进行、 结构形式特

质包装箱和压 曲胶合夹板 。 该输 生产作业线上的
一

个包装旋转装 别节省 占位且具有创意性的 自 动

送给料功能集成 了轴 ， 动作幅 置里 ， 放置有 个包装产 品 ， 并 化技术方案 。 由于该 自 动化技术

度几乎达
°

。

一

个作业步骤是 在此完成产品包装作业 。 通过这 方案程序安全可靠 ， 这便特别有

必须在包装旋转装置上放置纸质 样分配包装产品 ， 可实现包装速 利于 公司包装生产效益

包装箱 ； 与此 同 时 ， 还必须保持 度的理想化 ， 以使包装 围裹能够 的提高 。 当 然 ， 该 自动化改造项

能够为包装生产线提供足够的备 在适当的包装周 期里被取出 ， 并 目 的显著成绩应归功于参与该项

用 纸质包装箱 ； 同时 ， 处理空托 保证包装作业生产线不会出 现拥 目的所有企业。
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