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机器人

小尺寸机器人助力提高生产效率

随着 Ｃｏｍａｕ｜
＆
ｊ全球公布了Ｒａｃｅｒ９９９ 小尺寸机器人 ， 位于库米业：纳的 Ｃｏｍａｕ 长期 旨选系统集

成商 ＭｇＭＲｏｂｏ ｔ ｉ ｃ ｓ 第
一次使用 Ｒａｃｅｒ９９９ 后 ， 该公司所有者 Ｍ ａｒ ｉ ａｎｏＭａｒｃｈｅ ｔｔ ｉ 表示 ：

“

我们是首批

已使用 Ｒａｃｅｒ９９９ 的公司之一 ， 我们可以肯定这款机器人具有非常卓越的性能 。

”

文 ＩＣｏｍａ ｕ 公司

Ｒ
ａ ｃ ｅ ｒ９９９ 被安装在

一

家位于皮德里 的操作员 负责在一个移动工 具上装工件放在激光照射范围 内 的理想位置 。

蒙特 的 公 司 中 ， 该公 司 负 责在载和 卸 载两个半壳 。 他们还通过一部与此 同 时 ， 操作人 员将相 同型号或不

轴承半壳的生产过程 中进行机械加工 。 特殊的控制器规划 机器 人在受保护 区同 型号 （ 可在循环启 动 前在控制 面板

这家公 司需要提高其流程 的 产能和效域 的 活动 ， 配备 了安全护栏保护操作上设置 ） 的新半壳放在 自 由 工作站上

率 ， 他们需要 的是半壳激光切割解决员 的双手 ， 并且配备移动光 闸 防止激并且通过键盘选择合适的工作站规划 。

方案 ， 最终决定使用 Ｃ ｏｍ ａ ｕ 公司的全光对其产生干扰 。当 操作员放好工件并且双手离开

新 Ｒａｃｅ ｒ９９９ 机器人上 。对活动进行规划后 ， 机器人就会进后 ， 安全护 栏就会恢复 ， 光 闸 打开 ，

入装 载 区 ， 从移动工具上抓起工件 并机器人 回到装载 ／ 卸 载区并且取走第一

突破连续循环 Ｐ艮￥！）将其放入焊接 区 单元 内 。 之 后 ， 光 闸 个焊接好的工件 。 机器 人会非常快速

整个生产循环包括两个工作站 ， 站降 低 ， 启 动激光焊接流程 。 机器 人将地卷起手腕取走第二个工件 ， 并将其

翻转后放人焊接 区 。 此时 ， 操作员取

Ｉ走工件 ， 机器 重新装 载 、 规划 下一步
＾

 丨

ｇ｜活动 并且继续循环 。

“

我们 已实现 了每

Ｍ？个工作站 丨 Ｇ Ｓ 的生产循环 。

”

Ｍ ａ ｒｃ ｈ ｅ ｔ ｔ ｉ

ｖ｜ｉｄ
－

－１ 表示 ，

“

生产效率非常高 ， 我们每个班

＿接漏 个工件 。

”

＾
＾

ｓ
￣

ｉ
Ｐ 已＿成绩

客 户 的要求 与 客户 对超 高效率和

ＩＩ ｆ ｌＷ生产率的要求相 关 。 因 此 ， 如 果 不使

■！Ｅ３ｉｐｒ■
？

＿！！￥ 机器 人 ’ 则 会 因 焊接 类型和 循环ａ

度而无法实 现 目 标 ， 而机器人与 人类

，
：編实 际 上 ’ 要 焊 接 的 部 位 只 有

３
－４ｍｍ

， 并且可能被定义为 同
一材料

＾的微铸造而非小焊道 。 激光融化和组合

图 １ 激光焊接单元与两个夹紧工作站的正面视图各层工件 ， 无需添加任何材料 。 Ｔ Ｉ Ｇ 焊

４８ＭＭ现代制造 ．
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－
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＇

； 取 得的诸多进步之

１１
１

丁
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丨

丨 －

ＩＶ

一

。 Ｃ＿ ｕ＿定 的解决方 案 、 项 目

Ｉ ：Ｉ Ｉ

ｌ ｉ １

１＇

ＪＨ 和 创 新 不 断挑 战市场 。 其最新 的小型

！ 广 丨 ：

１

丨

９
）ＷｇＳ＾ｍ＾机器 人 、 新 版 本 软 件 、 控 制 器 和 示 教

￣

器 以及对
“

錢
”

鮮 入賊资体现
、

ＩｆＴ＾Ｈ了这－点 。 我们 接 受 ｃ＿ ｕ 的挑 战 ，

…
＇Ｌ

：、ｒ撒』 Ｉ＝＝
一力一

！

聚焦 ： 机床

＾ＭｇＭＲｏｂｏｔ ｉｃ ｓ的经历证明了Ｒａｃ ｅｒ

：■！９９９ 是
－

款用于机械加工和焊接的强大

解决方案 。 但考翻这款難人的尺寸

以及特性 ， 比如 承载力 可从 ７ｋｇ 扩展

‘Ｓ１ ０ｋｇ 、
５ 轴贿断程 、

丨 ｍ 以下的

Ｓ２／ ？ｉｏＸ＃伸展长度 以及同类别机器人 中无与伦 比

的速度 ， 其真正的厉害之处是其在机床

和机械维护 中 的超凡性能 。
Ｒ ａ ｃ ｅ ｒ９９９

不仅尺寸紧凑 ， 而且能够安装在墙 、 地

接是另
一

项可行的解决方案 ， 但对于此然还有方便用 户 的界面或配备控制器 。 板或天花板上的倾斜位置 ， 以更小的尺

类精确 、 快速的工艺 ，
Ｍ ｇＭＲ ｏ ｂ ｏ ｔ ｉ ｃ ｓ结合机器人 的高性能 ， 该解决方案能寸实现工作站的工作 自动化 ， 从而提高

选择使用激光 ， 因为其低热输出不会给够产生出色的结果 。所使用 的各种机器维护工具的性能 、 效

工件的焊接和祷造带来 问题 。率和产能 。

Ｍ ａ ｒｃｈ ｅｔ ｔ ｉ 强调了Ｃ ｏｍａｕ 机器人的 正确的选择更小的尺寸还减少了这款机器人在

作用 ：

“

有 了Ｒ ａ ｃ ｅ ｒ９９９
， 我们就可 以考虑到客户工厂的布置 ， 应用需要生产布局 中所需的空间 ， 从而节省了整

实现客户要求 的速度 、 产能和 可重复能在更小的空间 内 确保高速运行 ， 而体空间 ， 并且降低了成本 。 而 以
“

安全

性 目 标 ， 而如 果 没有这款机器人 ， 我小型机器人便是完美的解决方案 。

“

我配置
＂

部署机器人则能够进
一

步节省空

们 必定无法实现 。 尤其是考虑 到 我们们 参加 了产 品展示 ， 并且我们意识到间 。
Ｒａ ｃ ｅ ｒ９９９ 对在永久验证其位置的

为 了进一步提高 此类工艺 的速度唯
一Ｒ ａ ｃ ｅ ｒ９ ９９ 可能是应对局促空间 的完美特殊工具的帮助下在

“

安全
”

模式 中运

能做的就是在单元 中 增 加 ３Ｄ 扫 描 系解决方案 。

”

Ｍ ａ ｒ ｃ ｈ ｅ ｔ ｔ ｉ 继续说道 ，

“

我行。 通过这
一

方式 ， 机器人可在操作员

统 ， 以及在移动工具 中 增 加 工件 自 动们 目 前所取得的 成绩表 明 ， 坚 固 而强接近机器时 自动减速 ， 并且不 中断工作

装卸 系统 。 毫无疑 问 ， 这些是最先进大的 Ｒａｃｅ ｒ９９９ 的确是正确的选择 。 它循环 。 只有当有人位于其有效工作区域

的技术 ， 但它们 同样非常复杂和 昂贵 。 在加速时 以及变 向 过程 中 的 响 应性 以时 ， 才会 中断工作循环 。 这使公司能够

我们 的应用 不能 以牺牲 人工为代价并及加速度 的显著提高确定 了我们 的初减少机器人的总足迹 、 安全护栏所 占的

且必须遵守我们的 目标 。

”

步印象 。

”

空间并且提高产能和性能 ， 实现几乎为

最终 用 户 同样直接对这
一理念表性能始终是最基本的考量 因素 ， 而０％ 的停产时间 。

示肯定 。

“

我们 的客户对该应用 以及整财务也 同样重要 ，
Ｍ ａ ｒ ｃ ｈ ｅ ｔ ｔ ｉ 补充道 ：凭借其性能 、 伸缩长度和承载力 ，

个 Ｃ ｏｍ ａ ｕ 系统感到 非常满意 ， 包括机
“

我们 的选择始终与价格相关 ， 尤其是Ｒ ａ ｃ ｅ ｒ７ －

１ ．４ 还可用于生产各阶段要求

器人和控制器／Ｍ ａｒｃｈｅ ｔ ｔ ｉ 补充道 ，

“

事在机器 人 制造商 巳能够提供 出 色机器极高速度 、 精度和可重复性的机床业 。

实上 ， 可 以 通 过 Ｂ＆ Ｒ 面 板控 制 该机的行业 。 但在这
一方面 ，

Ｒ ａ ｃ ｅ ｒ９９９ 可Ｃ ｏｍ ａ ｕ 通过其长期的研究和生产创新 ，

器 人 ， 无需使用 可 编程控 制器 ， 这证谓是无可匹敌 。

”

比如 Ｒａｃｅ ｒ 机器人系列 ， 已成为专注于

明 了Ｃ ｏｍ ａｕ 技术能够在不使用 特定计
“

Ｃ ｏｍ ａｕ 推 出 了最畅销的机器 ， 而开发机床生产线 的集成商 以及希望提

算机 的情况下管理外部元件 。 客户 之我们的体验更是证明了这
一点 。

”

Ｍ ｇＭ高机床工作站生产效率的 公司 的首选

前没有想 到 ， 使用 如 此简单 的 系统居Ｒｏｂｏ ｔ ｉ ｃ ｓ 所有者表示 ，

“

我要补充的是 ， 合作伙伴 。 ＣＥ３

５０ＭＭ现代制造 ． ＷｔｔＳ雇 ＨＤ工２０ １ ５
－

１ ０ｍｗ ． ｖｏｇｅ ｌ
． ｃｏｍ ． ｃｎ


