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伺服驱动

缩短生产周期 强化竞争力
文 山洋电气 （上海 ） 贸易有限公司

、
世界范围 内使用着 万台 推广 中 。 小型化 ； 丰富的振动抑制技术和

工 以上的工业用机器人 ， 成为 致力于此类产 品研发 的制造 高分辨率编码器提高 了轨迹精度

支撑 产业的核心 。 工业机器人 商面临着以下三个主要 问题 ： 追 和重复定位精度 。 其定位整定时

的需求不断提高 ， 另
一方面在生 求生产节拍的缩短 ， 但是如果只 间与本公司 传统产品相 比缩短了

产线上还担负焊接 、 涂装 、 组装 是单纯地提速 ， 将导致振动加剧 ，

一半 。 驱动器搭载 了高度的抑振

及搬运等各道工序 ， 作为制造业 整定性差 ， 虽然部件小型化可 以 功能 ， 包括对机械手前段的抑振

不可或缺的
一环 ， 且正 向各个领 节省空间 ， 但要同 时满足高速化 效果显著的前馈抑振 ， 以及对其

域普及 。 的 要求 ， 非常 困 难 ； 定位精度 、 他轴的影响实现最低化的干扰观

近年来 ， 制造业在成本与 品 重复精度及轨迹精度等要求 ， 机 测等功能 。

质方面的竞争 日 趋 白 热化 ， 提高 器人的动作精度必须精确 。 采 用 高度算法 的伺服 系统 ，

生产线效率迫在眉 睫 。 众多客户 山 洋 电 气 的 伺 服 不仅成功实现了高速化 ， 而且定

对工业用机器人性能的要求越来 具备 以下特征 ， 位整定时间缩短
一半 。 如此紧密

越高 ， 这对于开发者来说 ， 无疑 可帮助大幅提高机器人性能 （ 如 联系 的小型化和高速化要求 同时

是极大的压力 。 轴垂直多关节机 图 ） ： 精度的提高 ， 实现与 同类产 得到 满足 ， 并缩短 了生 产 周 期 。

器人的结构类似人类手腕 ， 作为 品相 比的高速化 ； 与 以往品相 比 由于扭矩提高 ， 不可否认安装面

代替人类作业最合理的装置 ， 与 体积缩小了 成为业界最小 积的扩大 。 但还可以通过改变机

水平多关节机器人
一起 ， 被广泛 的伺服 电动机 ， 帮助机器人实现 器人的 内部构造 ， 使其结构更加

紧凑 。 在提速的 同时 ， 提高抑振

效果 ， 最终实现机器人生产效率

最大化 ， 而安装面积最小化的双

重效果 。

以 轴 垂 直 多 关 节 机 器

山洋电气的 伺服圆 丨議
人 为 例 搭 载 伺 服 系 统

■ 一 所具备的特征 ，
可帮助大幅提高机

卸 ■ 器人性能 前后的规格变化

如下 ： 机器人的总重量减轻

减少到 机器 人

的体积减少 机器人的合成

移》 最大 提 高 画

提高到 觀位

的精度为 精确到 腿 。

生产现场多样复杂 ， 観产品 的

不断更新 ， 让机器人性能的提高

丨 成为可能 。 ⑶
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