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人
－起工作
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机器人必须在触摸

±要求高度敏感 ， 扭矩传感器有
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人机协作

将机器人从牢笼中解救出来

机器 人 与 人 类合作可以使生产更有效且更灵活 ， 那 么机器人就必须从笼子中 出 来 。

Ｇ ｅ ｒｈ ａ ｒｄＦ ｉ ｅｄ ｌ ｅ ｒ

Ｔ
业机器 人完全根据程序完成它 的能 。 其前提是 ： 精确的实时测量 。和化学应力使传统的解决方案很快达到

■工作 ， 例 如安装铆钉 。 它是不能这里扭矩传感器就发挥作 用 了 ： 安极限 。

决定 ， 是安装在
一

个所提供的工件上还装在机器人手臂和轴 的关节 ， 他们不断所以需要
一

个强大的技术 ， 能够负荷

是 另
一

个其他状况 的工件上 ， 安装过程的检测产生 的 力 ， 从而确保运行时可 以这种负载 。
ＮＣＴＥ 研发测量技术的传感器

中很有可能会使工作人员 的手受到伤害 。 准确 的适应所确定的扭矩 。 机器人手臂专家提出 了
一

个解决方案 ， 完全不接触工

所 以从安全 角 度考虑机器人工作大部分记录在它 的路线上与设定力值只会有最作 。 在 ＮＣＴＥ 专利过程中机器人的轴 、 车

是在一个笼子 中 。 但是为 了使过程更快小的偏差 ， 所有 的动作都是 自 动停止或轴或任何旋转部件到主传感器 。 力值测试

且更灵活 ， 越来越 多 的 自 动化在人类与取消 的 。 ＮＣＴＥ 使用的是磁致伸缩原理。 在
一

个 自

机器相互作用 中 越来越重要 。 这就需要应变计扭矩传感器在所描述任务 中主研发 ， 并取得专利权的 电流脉冲方法里

机器人有
一

个可 以实现安全合作的新技出 现 问题通常是他们 的工作 ： 机械 、 热车轴始终保持着弱磁性编码设置 。
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精确的实时测量要求的坐标和框架测量 尺寸存到控制 系 从电动 自行车到风力发电机

所产生的磁场是长期稳定的 ， 并不统 ， 通过这种方式 来给整个工作周 期编ＮＣ ＴＥ 扭矩传感器 已经在许 多要求

敏感苛刻 的环境条件下如振动 、 高旋转程 。 机器人现在通过用 不接触传感器精较高的行业投人使用 ， 例如风力 发 电机 、

速度和温度 。 靠近而不接触所述轴 的高确 的 力值测量学习 ， 每个工作步骤的哪汽车工业 、 电动 自 行车 、 赛车 、 航空或

分辨微型传感器通过几个毫米的空气 间些扭矩和力值满足要求 。 因 为
？

个高液试验台 。 所有需要力量极为坚固 ， 必须

隙捕获 即使是最小的磁场变化 。 这使得压且特别安全规则 是可以准确 测量 力值精确而又适用于批量生产的测量的行业 ，

批量生产精确实时测量成为可能 ， 以便以及最小转动惯量 。 ＮＣ ＴＥ 的 智能解决方案帮助避免机器故

更好的控制机器人驱动器以及高安全的 障 、 提高生产效率 、 减少设备重量并且

人机合作 。 对于 自 动化的使用 不接触工 ￥甫助设备监诩 ！ １ 节约成本 。

艺有
一

个重要的优点 ： 在检测到 力值变辅 助 设 备 的 监 测 ： 替换成 不 接 触Ｎ Ｃ ＴＥ 根据上述提到 的 以及许 多其

化时通过拆除或下调动作来保证操作人扭矩 传感器 的 另
一

个 优势在于 相互 作他应用 ， 提供
一

个有吸引 力 的现成 的标

员 的安全 ， 连续的实时测量可 以在任何用 机组 的运行 自 动 监控 。 力 值 的 实时准传感器产品组合 。
Ｎ Ｃ ＴＥ 的专 家综合

时间识别在轴上使用 力值的最小变化并测量避免所有形 式 的 故 障 、 碰撞和 损客户 要求定制 符合客 户 愿望 的 传感器 。

且对其动作进行实时调整 ， 所 以这样可坏 。 这提高 了 设 备 的 可靠性 、 效率和另 外需要补充 的是批量生产 中 Ｏ ＥＭ 解

以避免事故的 发生 。 机器人简单的可学可 用 性 ， 提高 了 生 产效率并 且节 省 了决方案是综合报价 ， 改造报价是针对现

习性 ： 常规示教 ， 在各个所需的位置把维修成本 。有的设备 。 ＣＺ３
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测试件 、
ｘ 射线源和检测器更精准定位 。
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件安装和组装上做最佳的校准 ， 另
…

方
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图 １ 弗劳恩霍夫 ＥＺ ＲＴ 公司的 Ｔｈ ｏｍ ａ ｓ  Ｓ ｔ ｏ ｃ ｋｅ ｒ 和 Ｕ ｌ ｒ ｉ ｃ ｈ Ｈ

［
ｔ ｔ ｅ ｎ 博士相信高速 Ｘ 射线检测是有巨大潜力的

位置偏差上 ， 在机器控制 的故 障表格上

做补偿 。 这样线性系统在整个运动过程行系统的研究并且对必要的流程进行评前通过硬件的数字信号触发控制检测器 ，

中实现小于 ０ ． ０ ５ ｍｍ 的公差 。估 。 在此基础上 ， 我们 能够实现量身 定从而使管子在测试毫秒之前 照射一下然

为 了使设备能够在苛刻 的环境下使制 的 Ｘ 射线室以及在新的生产线或现有后再次关 闭 。 因 此该管子可 以在最大功

用如铸造车间 ，
Ｅ ｒｈ ａ ｒｄ ｔ＋Ａｂ ｔ 公司采用 了生产线上实现完全 自动化 ，

Ｅ ｒｈ ａ ｒ ｄ ｔ＋Ａ ｂ ｔ率下运行 。

Ｓ ｃｈｕｎｋＰ Ｓ Ｈ 系列特殊密封的长冲程夹具公司项 目 总监 ＵｗｅＳ ｃｈｍ ｉｄ 说到 。强大的测试设备开辟 了 自 动化 ， 非

与不敏感的 圆形导轨 。 定制 用于相应应破坏性组件测试新的潜力 。 Ｕｗ ｅＳ ｃ ｈｍ ｉ ｄ

用 程序的聚酰胺手指也应确保组件在 Ｘ 日＾旬优化的图 ｆ象生成认为除 了铸件测试在 自 动化工业首先就

射线检测时的过程稳定和最大的灵活性 。在 Ｘ 射线入 口 处使用 的是西 门子组有两个使用 区域 ： 航空航天工业钛铝涡

借 助 强 大 的 Ｈ ｅ ｉ ｄ ｅ ｔ ｅ ｃ ｔ
－

Ｆ ｌ ｅ ｘ －件 ， 因为可 以使用 触发信号 ， 这个可 以轮叶片的检测 以及复合材料的汽车安全

ＣＴ／２Ｄ ／３Ｄ 检测设备的帮助可以对应用进实现时 间优化的 图像生成 。 实 际检测之件检测 。 ＧＺ３
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