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定位系统

定位系统
可在企业生产过程中提供帮助

作进行拧制 调 芦仟 务吋 ， 川 广耑 耍仆机器 人和定位 系统之问进Ｏ选择 。 很 多时候Ｗ 为定位 系

统能够粘准的满足 川 ／
？的 耍求 丨 丨 ．结构紧凑 ， 所以作 为 史 力经济的技术解决 方案 ， 人们常常选抒龙

位系统 。

文  Ｉ Ｌ ＥＮＡ Ｆ ＩＳＣ Ｈ ＥＲ

天 ， 很 多行业的生产企业面临着和高精密度 ， 这样企业在生产过程 中就工 ， 并快速将加工后的工件至下面的加

成本不断升高 的压力 。 为 了 能够必须不断提高效益并控制 成本支 出 。 为工过程 中 ， 这便需要安装 和操作有效的

应对此压 力 并保持在市场上 的 竞争 力 ， 此 ， 工作效率高的机器具有很好的市场 ， 控制技术 。

很多生产厂商选择保证其产 品 的高质量为 了 能够将工件快速送至设备 中进行加在大量的实际应用 中 ， 工业机器 人

被证明是可靠的帮手 。

“

然而在很多情况

：

一

下工业机器 人不非最理想选择 。

”

位于

ＢＳＰＰ
ｐ Ｆｕ ｒｔｗ ａｎ

ｇ
ｅｎ的 １ Ｅ Ｆ － Ｗｅｍ ｅｒ 公司产品经理

Ｔ ｈ ｏｍａ ｓ Ｈ ｅ ｔ ｔ ｉ ｃ ｈ 认为 ，

“

这是因 为在很 多

｜１ 应用 中 ，
工业机器 人 自 身具备 的功能 Ｉｔ

＼
夕

鳥重
■应用 过程 中所需要的功能要 多 ， 这

翻 ■ ＃造成机器 人功 能 的 使 用 率不高 。

”

３

Ｅｉ ９ Ｉ
，
－些应用 领域 中 ， 应用 机器 人的客观

…處器人在最佳环

境中完成任务 。 所 以在遇到这些情况时 ，

纖亂 奸腿挪件能够让

＾
生 产 流程更 为 有效 。 这其 中 就謝

酵觀 动 力 ｗ雛倾求 的 各 种 线

图 １ 采用线性定位系统 ， 在完成控制任务方面具有部分优势 性 轴 。 如 有 用 于 拣 选 和 码 垛 的 任 务 、
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Ｓｆｉ目 ｆ，ｎ ｉ ｆｃ ２ ０ １ ６
－

０４ｍｍ ａ ． ｖｏｇ ｅ
ｌ

． ｃｏｍ ． ｃ ｎ



Ｆｅａ ｔ ｕ ｒｅ ｓ ｜
技术前沿

醒技 术舰＿■ 处置＿麵 。

＇靡美

Ｈ—表 示 ：， 使 用 我 们 公 司 提

赢＾ 細 議

■ｆｃ ＾ｉＩＢ：ｉ＾．

．

统 。 该定位 系统的任务是 由
－

个总输送

图 ２ 模块 １ ６０ ／ １ ５Ｇ 是
一

个带齿形带传动的带有 ２ 个独立的可运行的滑块的线性单元

紧太 阳能单元 、 进行调整并将其放置在

两条平行 的 输送带上 。

“

在选择合适 的双空心体件 、 两个供料输送装置和两条介绍说道 ：

“

为了提高循环时间 ， 必须将

线性单元时必须要考虑到各种不 同 的 因带齿三角皮带组成 。两个备性单元并排设置 ， 这种具有革新

素 。

”

Ｈ ｅ ｔ ｔ ｉ ｃ ｈ 说 ，

“

其 中 ， 线性单元结构结构 的 系 列 变形
“

Ｇ
”

是
一

个设置意义的驱动方案能够满足该线性单元的

长度及驱动的设计方案必须予以重点考带有两个相互独立的 可运行的滑块 ， 在需要 。

”

该线性单元是这样实现定位的 ，

虑 。

”

如果考虑到 占位方面的原 因 则使用此 ， 两条带齿三角 皮带 由两个 电动机驱也就是将抓手固定在两个滑块上 ， 交替

模块 １ ６ ０ ／ １ ５Ｇ （ 图 ２
） 。 这种结构 由

一个动 。 这样 ， 便节省了结构空间 。
Ｈ ｅ ｔ ｔ ｉ ｃ ｈ式 向 中部运行并抓取太阳能单元 。

？

ｇｓｓ
一

擎
，

ａ ．ＩｉＭＢｍ一

ｎｓＨｆ＾ ｜ｈＪ
Ｈｉ

￣ｗ

魏德米勒ＡＣＴ２ＱＰＰｍＤＣＤＣ Ｉ膜拟信号转换器

魏德米勒 Ａ ＣＴ ２ ０ ＰＰ ｎ）Ｄ Ｃ Ｄ Ｃ Ｉ Ｉ模拟信号转换器仅有 １ ２ ． ５ｍ ｍ宽 ， 拥有全功能输入信号的 同时提供出

众的测量精度和 电气隔离能力
，
独立可编码的防呆端子以及特殊设计的端子释放杆保证了可 扫 扫 ， 关注魏德米勒官方微信

靠方便的联接体验 。

 ｒｉｒｔｕｉｍ
Ａ ＣＴ ２ ０ ＰＰｒｏＤ Ｃ Ｄ Ｃ Ｉ 丨具有简洁清晰的集成显示模块 ，

工作状态设置不再需要任何其他外部设备 。

输入信号在 ± ３ ｔ ） ［ ）ＶＤ Ｃ及 ± １ ０ ０ ｍＡ范围内可配置 ，
广泛适配于各种应用场合 。

魏德米勒 电联接 （
上海 ）有限公司

电话 ： ８ ６ ２ １

－

２ ２ １ ９ ５ ０ ０ ８网址 ： ｗｗｗ ．ｗ ｅ
ｉ ｄｍ ｕ ｅ ｌ ｌ ｅ ｒ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ

广告

ｍｍ ａ ． ｖｏｇｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ 甜自洲匕２ ０ １ ６
－

０４
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将气动软管和控制装置线缆集中 抓手 可 以任意定 位 。 卞

成到一根空心轴内 Ｒｏ ｔａ ｒ
ｙ

－Ａ ｒｍ 可举起最大

接下来的步骤是 册－

＼＼＾ １１＾ １

＞

公司提 重 ２ １＾ 的工件 ，
出出 。 １１ＴＨ ．＾ １

＊

供的機 ６ ８Ｄ 可 以精准的用于
－

个运输 补 充道 ：

‘ ‘

连 接 ２ 个 作 ——

单元。 该线性调鮮元带有娜带的驱 为 ％ 轴 和 ｚ 轴 使 用 的 ＾
ｇ

动单元 ， 装备有
一

个空心轴式的旋转轴 。 线性单元 ， 这样便在结 Ｊｋ
． ｆ

？

电动机的扭矩通过
一

个齿形带传动装置构 上 实 现 了４ 个 自 由

传递给旋转轴 ， 且该旋转轴在保持最大 度 ， 这样相 比之下机器ｆ ｄ（

重复性的情况下 ， 其旋转角度为 ４４０
°

，人的工作便显著超出 了Ｖ
＜＾

￥ｔ

^

该部件的结构轻且结构紧凑 。 除此之外 ， 承载能力 。

”

 ^
气动软管和控制装置线缆也集成到这根

空心轴 内 。 Ｈ ｅ ｔ ｔ ｉ ｃ ｈ 说 ：

“

在为组装 自 动多 种 部 件 便 于 组，，少
化设备选择适合的 系统时 ， 自 动化系统合

的供料输送装置和材料的大小是 ：必须考由 此 ， 身为 ＩＥＦ 公
图 ４ 用 Ｒ ｏ ｔ ａ ｒ

ｙ
Ａ ｒｍ

，
回转轴和旋转轴可实现无休止转动

虑的 因素 。

”

这样 ， 这些必须集成到现有司 的 专 家 Ｈ ｅ ｔ ｔ ｉ ｃｈ 作 出

的装置或是组装生产线里 ， 这也体现 出了 结论 ：

“

线 性调 整 系

线件 系统的结构 紧 凑特点 。统 便 ４ 代 涔经 济型机 器

尺 的 丨
． 丨 １

：

。
《

丨 必 须 ｜ｐ

：： ；二
——…

一＃Ｗ
］｜

旋转模块有三种型号给
一

台机床提 供 丨
〗 Ｉ Ｉ ： Ｉ

用 户 采用 Ｒ ｏ ｔａ ｒ
ｙ

－Ａ ｒｍ 旋转臂模块能件 ， 则 可 以采用 有着成 〇
＾

￣ ｒｉ

够 ｆ 丨 到 作 川 范 ｒ／
ｊ

２ 〇 ７ ｍ ｍ
．３Ｗ ｍ ｌ ｌ ｌ和 ４４０ 的 线忭轴 來 满 ；

ｌｌ ＾

ｒＴｔ；！ＴＴ

５ ３ ７ｍｍ 的控制调整系统 ，
ＩＥＦ －Ｗｅｍ ｅ ｒ 公与 用 户企业的调整装置 — ？±＾

̄

司可提供 ３ 种不 同 的旋转模块 ， 以满足相 匹配 的要求 。

”

因 为 丨＿ １

￣

Ｔ＾
＂

 ｆ

三

用 户各种不 同 的应用 需求 （ 图 ３
） ： 为 了 线性麵转运动及抓手

能够控制旋转对称的部件 ， 第
一

种旋转的功能可方便的进行组

模块装有一个 Ｎ Ｃ 回 转轴 ， 但是没有旋合 。 此外 ， 用 户 还可以 图 ５ 操作控制表面结构设置人性化且具有直观性

转轴 。 抓手位置始终在变化 ， 为 了使其节省大量的时间 ： 从系

能够 回 转和旋转轴 的 角 速度达到
一致 ， 统的设计到组装直至投人生产使用 的各公司不只是提供线性和调节单元 ， 而且

第二种旋转模块通过 回转转轴 的齿形带个环节均可节省大量的时间 。 线性系统还提供能够供给装置 、 各种 电动机 、 布

实现抓手旋转动作的 同步 ， 这样在 回转结构紧凑 ， 而且其动力性 、 承载能力 和设线缆和软管 。
Ｈ ｅ ｔ ｔ ｉ ｃ ｈ 强调 ：

“

在 用 户

运动 中抓手的位置不发生变化 （ 图 ４
） 。刚性均非常好 。 这对定位和重复准确性需要 时 ， 我们 也可 以为 用 我 们 的 ＰＡ 控

第三种旋转模块装有一个 ＮＣ 回 转来说很重要 。 制触摸屏为 用 户提供
一个合适的控制 系

轴和
一

个 Ｎ Ｃ 旋转轴 。 这样在 回转运动 Ｉ Ｅ Ｆ － Ｗｅｒａ ｅ ｒ 公司提供全套系统 ， 该统 （ 图 ５
） 。

”

依此 ， 操作人员便能够简

单方便的控制整套 自 动化系统 。 操作控

制表面结构设置的人性化且具有直观性 ’

最多可操控 １ ６ 个轴且工作人员不需长时

随悉雛 ／／雜娜麟 丨队 为此 ，

控制 装置肺
？

个 以则 接 「 １ ． 并能够

：

｜赛 ：

丨 ：
丨 Ｈ ｅ ｔ 丨 丨 。 ｈ说 ：

Ｉ 图３ Ｅ Ｆ Ｗ ｅ ｍ ｅ ｒ
＂

Ｈ ｆ Ｈ
）

， ＩＳ ＜ １
；？ｆｆｉ？３ ｉ ｉ ｆ

ｖ  Ｉ ： ｆ
ｉ ｕｊ ；

ＩＢＨ ２９ ７ｍｍ ．３ ９ ９ ｍｍ

—

Ｗ ５ ３ ７ ｍｍ ＾ ｅ ＊ｊ

备编程方麵 专他爾雛行操 作 ，

ｍｍ％翻ｓ娜Ａ ｉｔ侧更放杂 。

”

 ［＾３

５０ＭＭ 现代制造
．

師自則匕 ２０ １ ６ ０４ｍｍ ａ ． ｖｏ
ｇ
ｅ ． ｃｏｍ ． ｃｎ


