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铣加工

采用机器人实现柔性铣加工

用机器人取代数控加工机床零件加工具有重要意义 。 例如 ， 通常在准确度上最小程度且可接受的

限制情况 ， 机器人针对不同任务是灵活且可调的 。

文 丨

—个封闭的生产模块中用一 的加工间 有个 加工间的标准任务是铣削 。 但

个 的铣削主轴将一个 的 也可能有其他改 良加工和再加工 ，

加工间和
一

个六轴弯曲机器人组合 安装空间 。 它的独特魅力是像数控 在更改任务时机器人会从集成仓库

在一起 机器人不仅能装载和卸载 加工机床
一

样用本身的程序语言线 中取出另外一个刀具 。 对

零件 ， 还可以在必要时根据不同的 下编程 。 用
一个强度 水 很多任务和不 同材料都是通用 的 。

加工任务动用仓库中的 个刀具 。 冷却 的铣削主轴将加工间和
一个 例如压铸过程再加工时 ， 模型去毛

用 机 器 人 取 代 数 控 加 工 机 的六轴弯曲机器人组合在
一

刺或者木工艺 。 自 由进入零件 ， 而

床零件具有重要意 义 。 例如 ， 通 个封闭的生产模块中 。

一个开槽工 不必须要转换 ， 以及通过外部指数

常在 准 确 度 上 最小程度且 可 接 作台有助于准确的固定零件 ， 或者 化或可以同时使用 的直线轴或圆轴

受 的 限 制 情 况 下 ， 机 器 人 针 可以选择
一个零点夹紧系统 ， 或用 扩展机器人工作区域 ， 来建立新的

对 不 同 任 务 是 灵 活 且 可 调 的 。

一个圆桌 。 可能性 。 这所有都为使用者节省了

很多时间 。

娜顯活变通

封睡加工车间有 个薄片的

手动抽气装置 。 这个可以根据要求

■ 自动摆放在内 。 对于不同的加工任

务系统会从 个刀具位置中 自动取

醒 出所需要的刀具 ， 而不需要转换夹

具 。 换刀是在任务要求时才换 。

式 中选择 ：

》 要加工零件 （远程遥控 传输控制

腕 僅 人

加工剛机器人生产不需要传

輸鮮 。 肺艇动 工作人

机器人软件编入程

图 工作间线下编程提供了工艺可靠性和高可用性 序 。 机器人运动学的总体变动 况
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图 针对不同的任务做最好的准备 ： 刀具库有 个位置

§

【 “

图 操作人员可以在两种模式中 图 在第二种模式时零件通过机

进行选择 器人夹紧加工

直观的通 髓翻翻瓶进行优化 ， 餅紅脑鮮

安装在工作嶋硬盘上 。

不同于教授传统的机器人 ， 这个是不需要原始模型或是

参考模翻 。 机器人从第 个零件开始可以 自 己寻找到所有

路径 。 当然 ， 在加工过程中要有可靠的防撞保护 。

是 套量 完 解决方 ： 从有关设计的产

制造一直到最后验收以及 和 标识 。

工作间是机器人和加工空间共同组成的
一个单位 。 传统

的金翻工腿不 设油辅、 麵 、 打舰及賴 ，

这样零件可以在原位加工并且完善化 。 机器人不止装载和卸

载工件 ， 在整个工艺链 中也可对工件进行前处理和再处理 。

所以在刀具制造时可以有从功能元素 直到使用不同金属的

发动机零件 。

根据零件大小或者任务多样性安装符合客户要

求的设备 。 因为较大的零件要求的力作用大 ’ 用较大的机器

人加工 ， 其他的任务推荐在房间里进人性更好的中小机器人 。

安装空间大小是根据客户的任务要求来得出的 。
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