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夹具

灵活操作钣金工制件的
紧凑型夹具系统

不同类型的钣金工制件必须在有限的建筑空间 内进行 ｔｉ 动化操作 ， 传统的冏转夹具或吸附抓

取系统并不能满足这些要求 。 用标准换块加上相应的附件 ， 以设计出适应性强的紧凑型夹具系统 。

文 ＩＭＡＲＣＥＬ ＮＡＧ ＥＬ

＾
■ 车工业 的设备 自 动化在灵活性 、 可靠的对多种组件进行操作经常存在这 种 危 险 ， 即个别部件在箱

＂

ｉＴ

＂

＾ 过程稳定性和经济性之 间的波动Ｇ ｉ ｎ ｓ ｈ ｅ ｉ ｍ －Ｇ ｕ ｓ ｔ ａｖ ｓ ｂ ｕ ｒ
ｇ 市 丨 ｎ ｄ ａ ｔ子里被卡住 。

”

ｊ ａ ｋ ｏ ｂ ｉ 报告说 。 假如还

比 以前任何时候都变化的更加厉害 。 在Ｒ ｏ ｂ ｏ ｔ ｉ ｃ ｓ 公司机械设计部主管 Ｃ ａ ｒ ｓ ｔ ｅ ｎ有不 同几何形状 的组件需要在 同
一

台

越来越小的建筑空间里 ， 要用最小的设．ｌ ａ ｋ ｏ ｂ ｉ 早 已认识 到这种挑 战 。 该公 司设备上进行传送 ， 那就需要有 紧凑且

备开支操作极其繁杂的零件种类 。 在机为要求极高 的加 工 、
组装 和 传送过程多 功 能 的夹 紧系统 ， 可靠地将组件送

器人参与到荷载搬运过程当 中 ， 抓取或自 动化提供量体裁 衣 的交钥匙式机器到 正 确 的位置上 ， 并能对尺 寸上 的偏

放置钣金工制件 ，

一丝一毫就都非常重人设备 ， 为个性化 的要求提供灵活 的差进行补偿 。

要 ， 更何况构件的公差 、 放置系统和固机器人工作间 以及龙 门 式机器人 。

“

当在 Ｖ ｏ ｌ ｋ ｓ ｗ ａ
ｇ ｅ ｎ

－

Ｐ ｒ ｅ ｓ ｓ ｗ ｅ ｒ ｋ

定距离的公差还会危险地累加起来 。有大型钣金工制 件从运货车上取下时 ，
Ｗ ｏ ｌ ｆｓ ｂ ｕ ｒ

ｇ 公 司 的激光工作 间进料 的
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设备上可 以清楚地看到 ， 这个动 作是 盖了整个部件 。
ｆ

＾ＧＮ －

ｐ ｌ ｕ ｓ 的夹紧Ｈ
Ｉ

如何完 成 的 ： 机器 人从－个标 准 化 的 力在使用 时受到节制 ， 既能可靠 ！

货物搬运工具里取 出
－

件件 的钣金工 地操作零件 ， 又不会导致钣金制 Ｐｒ１
Ｅ

ｍｆｔ ，
．

ｆｔ 它 ｉ
ｔ ］ ｉ ｌｈ卜 卜 圆 形工作 台上 ， 件变形 。Ｈ ．

丁
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‘

加 工 完成后 ， 成 品 件被扭转方 向 ， 被
“

用 Ｓ ｃ ｈ ｕ ｎ ｋ 夹具和特殊的夹
｜

另
－

部机器 人 码放在－个零件搬运工 爪 ， 能够可靠地对应各种夹取状 ＩＩ

．

 １

具里 。 这 种 紧凑型 的设备能够可靠地 态 ， 既可从箱子里也可 以在 回转 Ｂ
｜

：
‘

Ｌ

搬运 多种 不 同 几何形状 、 不 同 类型 ｗ 工作台上从两 ｆｉ抓取 。 真空夹具

组件 。Ａｍ？ 江 不 适 合 这 种 ｉｔｉ 途 ，

比如需要眺般－

种難鶴

快速更换模块形状 的 货 物 。

”

Ｊ ａ ｋ ｏ ｂ ｉ 解 释说 ，

ｒａ ｉ 她土 ＾ 士目 ■胜包
Ｉ１ １ 娜翅 ，

决趣 ｆ免絨 ， 頰吼删夬地■装§

大大减少換衣时间ＰＧＮ －

ｐ ｌ ｕ ｓ２００ 在整个操作过程 中 抓取新几何形状的部件

Ｉ ｎ ｄａ ｔ 为此采用 了一种夹具方案 ， 该担任核心角 色 。

“

有 了ＰＧＮ－

ｐ ｌ ｕ ｓ

方案是在与 Ｓｃｈｕｎｋ 公司的合作中采用改２００ 也 才 有 了 这 种 方 案 ， 有 了

良过的标准组件设计的 。 核心模块是多它这种方案 才能发挥功 能 。
Ｐ ＧＮ －

ｐ 】 ｕ ｓ块 Ｂ ＳＷ Ｓ 。 和传统的方案相 比 ， 这个系

齿传动的通用夹具 ＰＧＮ －

ｐ
ｌ ｕ ｓ２００

， 借助２ ００ 能够安全地抓取零件 ， 而且不得损统的准备时间大约缩短了９０％ 。 这是
一

夹爪快速更换系统 Ｂ ＳＷ Ｓ
， 可 以极快地坏零件 。

”

种容易下手操作且不易变形的机械联锁

改装新的夹爪 ， 以抓取不 同形状的组件Ｉ ｎ ｄ ａｔ 并没有使用 自 己的设计 ， 更换装置 ， 保证了夹爪可以通过内 六角扳手

（ 图 １
） 。 该夹具方案结构 紧凑 ， 而且覆夹爪采用 了标准化的 Ｓｃｈｕｎｋ 快速更换模旋转 ９０

°

即可很快而且以可重复准确度

［ｉｌ

＂

＞ ＾
ｆＨｋ ｒｉｌ 我们拥有 １ ３ ０年的丰富经验 ， 正因为如此 ’ 在摩

． 細娜驗翻是值 彳§信細難合作伙

Ｗ＾ｆ 

Ｓ
｝

ｔ５？ｙＥ？ 伴 。 秉承这
－

理念 ， 我们所制定的宏伟目标在于 ：

■ｋＭ＾Ｊ＾．
，

—

３ＳＳ 始终制造品质卓越的可靠产品 ， 提供客户至上的可

ＷｉｉＭｍｔｘＪｒＳＳ 靠支持 。 结合我们特有的高效供应链体系 ， 这令我

，必 ｉ
ｔ

：

们成为市场中反应极为迅速的葫芦制造商之－ ， 能

ｇ＾ｇｐ＿ｒ够快速 、 及时地供应客户所需要的欧洲品翻芦 。

欲了解更多关于摩睿公司Ｒ产品信息 ， 请点击 ｗｗｗ ．ｍｏｒｒ
ｉ ｓｃ ｒａ ｎｅｓ
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图 ３ 为防止板条箱装卸时发生损坏 ， 夹具上安装了平衡单元和碰撞保护装置

图 ２ 在转向台上 ， 另
一

台夹具从下部抓住部件

止左侧和 右侧 的夹爪发生混淆 。 此外 ，
证了前端必要的柔性 ， 并防止零件倾斜

设备通过应答器监测相应组件安装适合时不致发生损坏 。

一旦发生碰撞或者过

的夹具组 。 为 了在抓取过程 中补偿形状载 ， 系统可以直接移开 ， 并使设备立即

的迅速完成 。 因为和市场上通用 的方案和位置公差 ， 每个夹具上都按规定分别紧急停车 。 尤其是当夹具再次离开碰撞

相反 ， 现在不需要有贯穿整个夹爪的钻安装一个夹爪 ， 由夹紧装置将组件移动对象时 ， 模块 由于 自 动复位功能而 自 动

孔 ， 使用者在确定夹爪轮廓形状时也更到正确的位置上 。返回 到原来的运行状态中 ， 这样可 以直

加便捷 。 夹爪可 以在整个长度上与相应为 了尽量 减少设备故 障 ， 降低 使接继续生产过程 。
Ｏ ＰＲ 的反应灵敏性可

的工件相 匹配 ， 而不必考虑更换夹爪 ， 用 中 的噪声污染 ， 夹紧模块同机器人的以通过工作压力进行调节 ， 过载的识别

也不必考虑为此所需要的螺丝连接 。连接采用平衡单元 ＡＧＥ －

Ｓ 和 防碰撞防在 Ｘ 轴 、
Ｙ 轴和 Ｚ 轴方向上旋转时也是

过载模块 Ｏ ＰＲ（ 图 ３
） 。

“

平衡单元可 以如此 。

夹爪按规定做柔性安装使机器人从箱子里取出零件时不用粗暴为了过程稳定地实现这样
一

种紧凑

快速更换模块 由
一

个用 螺钉与 夹的强力 ， 而是用 自 己的重力恰如其分地且多功能 的夹紧 系 统 ，
Ｃ ａ ｒ ｓ ｔ ｅ ｎ．ｌ ａ ｋ ｏｂ ｉ

具 固 定在
一起 的基础模块和两个 固 定抓取 。

“

Ｊ ａｋｏｂ ｉ 这样解释说 。 作为灵活认为 ， 设备制造商和组件提供商之 间的

在需要更换 的加 装夹爪上面的适配销的调整元素 ， 为 中等和重型荷载设计的密切合作是必需的 。

“

我们的经验是 ， 如

子构成 。 不易变形的机械联锁装置 ， 保ＡＧＥ －

Ｓ 减弱 了机器人的力量 ， 既补偿了何过程稳定地设计出这样
一

套设备 ， 而

证了夹爪 的快速更换 。 快速更换 系统不同的高度情况 ， 也对水平的距离公差Ｓ ｃ ｈ ｕ ｎ ｋ 公司 的经验是 ， 如何将这样
一

在 Ｉ ｎ ｄ ａ ｔ 公司 已经经过测试 。

“

快速更做了补偿 ， 这样也可防止零件被刮掉棱种方案最好地安置在所需的模块里 。

”

自

换系 统简单而可靠 ， 性价 比很高 ， 而角或者被夹住 ， 而且也降低了噪声 。 调动化专家这样强调说 。

且减少了我们 自 己的设计费用 。

”

Ｊ ａｋｏｂ ｉ整单元中集成的位置存储器 ， 负责夹具因此 ， 重要的不只是夹具模块 ， 它

这样表示 。 提供给客户 的是规定 的改在装卸零件时以倾斜的角度也能可靠地显然还牵涉到更多 的东西 。 需要有完整

装 时 间 ， 而且 利 用 即插 即 用 Ｐ ｌ ｕ ｇ
－＆ －夹住零件而不致发生偏转 。 平衡单元完紧凑的结构以保证整个夹具系统能够顺

ｐ
ｌ ａ

ｙ 系统 ， 改装时 间 能够得到 可靠的成任务后重新被切换到准备状态 ， 然后利完成任务 。

“

很多企业都有这类技术 ，

保证 。再 自动返回到 自 己的零位置 。但是事实上细节具有决定性的意义 ， 从

为了避免在改装过程中两个机器人目录的
一

目 了然到模块的性能和使用 寿

之间 发生混淆 ， 夹具夹爪上分别配备 了防 ｉｉ並 ｉ童防过载模块防止在命 ， 从抓爪坯件到 适配板 ， 这一切在

两个槽 口
， 这样零件既可从上部也可从 倾斜时发生损坏Ｓ ｃ ｈ ｕ ｎ ｋ 都解决得非常好 。

＂

Ｊ ａ ｋ ｏ ｂ ｉ 表

下部抓取 （ 图 ２
） 。 编好的索引程序可防防碰撞和过载模块 Ｏ ＰＲ 在应用 中保示 。 ＣＬ３

３０ＭＭ现代制造 ？
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