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析套—生产线

皮带

适合连续运行

在生产透析机所有套件时关键的问题是如何处理非常软的柔性软管 ， 这对整个生产系

统的零部件都提出 了严重的要求 ， 包括所使用的齿型皮带 。
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析机可 以说就是一个
“

肾脏 。

”
一

丰富的经验 。 Ｕｍｋ ｉ ｒｃｈ 市 Ｋｎｏ ｌ ｌ 精密机械严重损害患者的健康 。 我们 的产 品要赢

旦肾脏失去其正常功能之后会怎么生产厂从 １ ９ ８２ 年就开始专 门研发生产柔得客户和患者的最大信任 。

”

样呢 ？ 作为拯救生命的重要手段 ， 透析就软管件装配线 中 的特种机床 。 在这
一

技Ｕｍ ｋ ｉ ｒ ｃ ｈ 市的工程师们为这
一

复杂

是清洗血液 ， 把血液中的有害物质清理出术领域 中 ， 他们掌握了所有的生产步骤 ， 的 自 动化任务开发 了
一

种有着很短工作

来 ， 向体内输人重要的有益物质 ， 例如钠例如缠绕 、 放卷 、 切割 、 铭文标记 、 在循环时间的线性输送系统 。 该设备 的长

和钙以及平衡血钾 。 柔软的透析管 、 透析软管上安装 附件和 利 用 企业 自 己 的计量度几乎有 ３ ０ ｍ
、 宽度约 １ ５ ｍ

， 由
一

个个

管夹和透析袋夹 、 细套管 、 连接件和透析技术实现密封的胶结 、 利 用 超声波技术具有单独功能 的设备模块组成 。 这种配

袋等构成了透析时必不可少的透析套件 ， 进行软管焊接和打印标记 。

“

在这些工艺置方式 明显缩短了设备的安装调试时间 ，

患者和透析机之 间 的重要纽带正是这些中 ， 几乎没有人能够在生产速度 、 精度减轻 了设备安装 、 发货运输和用 户现场

一

次性医疗产品 。 今天 ，
这种对清洁度和和重复精度方面达到我们 的水平 。

”

Ｋｎｏ ｌ ｌ重新安装的难度 。

密封性有着极为严格要求的
一次性透析公司项 目 负责人 Ｔｈ ｏｍ ａ ｓ Ｋ ａ ｒ ｏ ｔ ｓ ｃ ｈ 先生在这一线性系统 中 ，

６ ０ 套夹具周而

套件可 以在 自 动化技术的帮助下 以每天说。 这位硕士工程师在谈到为什么要在复始的循环工作着 。 这些重量将近 ３ ０ ｋ
ｇ

２４ ｈ
、 每周 ７ 天的速度生产 出来 。生产过程 中进行 １ ００％ 的检验时说道 ： 的大型 阳极氧化铝板制造的夹具在

一个

尤其是柔软的软管 ， 生产需要非常
“

若透析套件密封不严或者混人杂物 ， 会个 间 隔 ｌ ｍ 的工位 间依次传递着被加工

２４ 撕 现代制造 ＇
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的产 品 。 这些模块化设备之 间 的连接和 是齿型皮带应在总长 ２ ７ ｍ

总长 ２ ７ １１１麟酿雜动體 。 它贼 瓶肺賊雛 肖畴

具从
－

个工位运送到下
－工位 ， 依次完 止 。 因 此 ， 麵皮带应有

成装配 、 超声焊接 、 枯接 、 灌装 和检验 。 賴 的 延 伸性能 ， 并总是 ｌ
能够在 不 到 Ｉ ｓ 的 时 间 内

高承载性能的齿型皮带完 成 将 近 丨 ． ５ １ 重 的 加 速＂

吖 泾接近５ ００ ｍｍ的ｋ ＷＵＶ ｔ ！皮带 轮４停  ｉ ｈ 。

”

Ｐ ｒ ｅ ｉ

｜

３ １ ｅ ｉ

？

先生说 。

机输 出 的扭矩沿两条平行的动力输 出途载荷要求巧妙的

径传递出去 。 两个平行的驱动机构用不锈替代解决方案图 １ 互不相关的功能 ：
７ ５ ｍｍ 宽的 Ｂ ｒｅ ｃｏ齿型皮带承担着驱动任务

，

扣备 讲加扣 如 丨 抛 、孤
、

企 ＋立十 的 壮 Ｔ ＢＰ ｅ
、

３ ＾＾味
、

／口 ＾ ＾１
、

击
、

７侧面的不锈钢角铁把夹具的重量传递到黑色的滑动导轨上
钢角铁和铝制横梁连接在一起 ， 装配后通常情况下 ， 低速迈

从外部看不到它 们 。 高性能齿型皮带 的 输 系统 屮 的齿 型 皮带足在 隊
＇


￣

＾
̄

生产厂家是 Ｐ ｏｒｔａ Ｗｅ ｓｒｆａ ｌ ｉ ｃａ細 Ｂ ｒｅｃ ｏ 驱 滑动导轨上运行的 ， 被运
—

动技术公司 。 按照这个客户 的特殊要求 ， 送工件 、 夹具的重力经齿 ，
轮毂在 出 厂漏加 工好与 不锈钢 角 铁和 做雜递 到腿 系统

ｘ

横梁连接的配合孔 。 装有产 品 的夹具在 架 中去 ■ ＞ 这是
－

种技术成

两个横梁之间是浮动的 。 在夹具到达装 熟的 、 可雜解决方案 。 ＾＼

配工位之后 ， 下方垂直运动的定心销插人 丨旦 由 于 较 高 的 负 载 ， 參

夹具底麵定心孔 中 ， 保证 了夹具位置 Ｋｎ ｏ ｌ ｌ 公 司选择 了
－

种非

偏差不超过 ａ ｉ ｍｍ （ 图 １
） 。 獅雌位 、 常巧妙瞒代麟方案 ？

？

了 日細 日雜广图 ２ 机器人工位 ： 夹具不是直接位于齿型皮带上的 ， 而是放置在

很高 的重复定位精度是保证机器人准确支承横梁用 侧面 的不锈钢Ｌ 型不绣钢角铁组成的框架上的

地将软管安装到管接头上所必须的 。角铁和螺栓进行连接 ， 连 ＿
」


ｍｕ１ｅ

由 于较大 的夹具 ， 不断的加速 ， 制 接后的整体在滑动导轨上 ＨＥｊｋ
￣̄

动 以及很高的夹具输送速度 ， 焊接连接滑动 。 这 样 ，
Ｋ ｎ ｏ ｌ ｌ 公 司 爭

丨

；

ＶＴ＾

＇

的 轮毂承受着很大 的 冲击力 。

“

轮毂总 就得到 了
－套很好的滑动 ｉ

｜

ｌ Ｅ １３

是 只能在
－

个齿处焊接 ， 以保证齿型皮 配合副 ： 很少的雜和磨 二＾ ：Ｖ ．

和？

带弯 曲 柔靭性不发生变化 。 因 此 ， 可供 损 ， 这在洁净室生产 中有
，＞

Ｉ ｊ｜

使用 的焊麵腿有關 。 但練翻 着最細优錄 。 酿自 １ｊ

的 均 布鋪 还 作 允 许 的 Ｉ
Ｗ Ｎ ／ ｃ ｍ 的 范 洁 净辟

围 内 。

”

Ｍ ｕ ｌ ｃ ｏ 销售代理商 Ｍ ａ ｎｍ ｕ ｓ ｓ 市 量超过允许的颗粒物数值
｜

Ｈ ｉ ｌ

ｇ
ｅ ｒ ｕ ．Ｋｅ ｒｎ 公司销售工程师 、

Ｋｎ ｏ ｌ ｌ 时 ， 出 于产 品安全的原 因
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／

－图３Ｋ ｎ ｏ ｌ ｌ 公司的 Ｔｈ ｏｍａ ｓ Ｋａ ｒｏ ｔ ｓ ｃ ｈ 先生 （ 右 ） 和 Ｈ ｉ ｌ

ｇ
ｅ ｒ ｕ ． Ｋｅ ｒｎ 公

项 目 的负贝人 Ｒｅｎ ｅ Ｐ＿ ｅｒ 先生补充说 ，
Ｓ个批次的产 口 口都要因

、

／５
司 的销售工程师一轉 ｜ ｅ ｒ 先生在使用＿ 公司高承载能 力

“

我们还有 利 用 螺栓连接 的替 代变型产染风险而报废处理 。的齿型皮带时进行了合作

品 。 但客户要考虑到这里每周 ７ 天 、 每安全可靠的齿型皮带

天 ２４ ｈ 的工作使用 要求 。 螺栓连接可能还有其他 的 应用 可能性 。

会 出 现松动 ， 在承载能力允许的情况下设计师 Ｔ ｈ ｏｍ ａ ｓＲ ｅ ｉ ｓ ｅ ｒ 先生 回忆道 （ 图化改进 。 在装配时要注意 ： 齿型皮带第

焊接是
一

种可靠 、 长久的解决方案 （ 图３
） ：

“

１ ９ ９ ８ 年 时 ， 有
一位客 户 就开始每

一齿和最后一齿的公差都要在齿型皮带

２
） 。

”

当两套齿型皮带驱动装置平行连接周 ７ 天 、 每 天 ２４ ｈ 的 生 产运 行 ， 时 至张紧后的齿距公差之 内 。

“

通常情况下 ，

在
一

起时 ， 各个齿之 间 的 间距公差应尽今 日 没有更换过
一

条齿型皮带 。

”

在这如此高的负载只能用环形制造的皮带来

可能的相 同 。 否则这
一

系统就会产生扭
一应用 实例 中 ， 齿型皮带承受的载荷如承受 。 在这样的使用 情况下 ， 带扣是

一

曲 和 内 应力 。 因 此 ，
Ｂ ｒ ｅ ｃ ｏ 公司提供的此之大 ， 以至于应该使用 同 步带扣 。 针个非常重要的元件 ， 没有它这

一驱动系

两条 ＡＴ２ ０ 型聚氨酯齿型皮带都是 同
一 对这种应用情况 ，

Ｋ ｎ ｏ ｌ ｌ 公司早年就研统就不能正常工作 。

”

ＲｅｎｅＰ ｒｅ ｉ

ｆ

Ｂ ｌ ｅ ｒ 先生

生产批次的产品 。

“

整个驱动系统 ， 尤其发设计 了 自 己 的 同步带扣 ， 并不断的优总结性的说道 。 ＧＬ３
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