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弯曲 力 口工

机器人完成有特殊要求的
弯曲加工任务

电气设备需要使用金属板来达到保护作用 。 这经常涉及到与安全有关的组件 ， 所以生产方面必

须达到相应的精度 。 因此 ，

一个运用它的经验来帮助人类的机器人是必不可少的 。
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论是为 了铁路行业整流器集装箱 ， 可以 ，
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Ｓ ｙｋａ
ｔｅｃ ． 总经理 ，
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Ｆｒｉ ｅｄｒｉ ｃｈ按特殊要求在弯曲加工室 内加

还是 工 业整 流器或 接 触轨 外壳 ，
Ｗ ｉ ｔ ｔｈｕ ｓ 介绍道 。 许多用于轨道车辆的产工零件

Ｓ ｙｋａ ｔｅ ｃ 都能提供高精度要求的产 品 。 公品都是与安全相 关 的组件 ， 所 以金属弯
“

对我们来说 ， 弯 曲 加工是
一

项关键

司 １ ５ 年前作为西 门子子公司成立 ， 成为件必须按要求精准生产 ，

“

例如 ， 当我们性技术 ， 因 为其 中我们结合 了对零部件

其客户 的系统合作伙伴 ， 提供轨道车辆 、 生产 弯件 内 的螺纹 固 定 印 制 电路板时 ， 的结构设计取代两个或三个零部件 ， 我

工业整流器或金属加工的研发到物流 。精确度必须达到 １ ／ １ ０ｍｍ
， 弯边 同 样如们只需使用

一

个 ， 这样的话形成 了
一

个

公司大部分业务集 中在金属弯件上 ， 此 ，

”
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ａｋ ｔ ｅ ｃ 的生产助手 Ｍ ａｒｋｕ ｓＪｏ ｒｄ ａｎ复杂的弯件 ，

”

Ｗ ｉ ｔ ｔ ｂ ｕ ｓ 说 。 Ｓ ｙｋ ａ ｔ ｅ ｃ 可以

并呈 现 出 多样性 ： 仅在 ２０ １ ５ 年 ， 就按解释道 ：

“

在装配 中拧紧或铆接零部件时 ， 对零部件完成 ２０ 次弯 曲 ， 而通常只能进

客户 要求加工 了 １ ５０ ００ 件 不 同 的零件 。 孔眼必须精确 匹配 ， 因 为不能进行修整行二到八次 。

“

无论是钢 、 铝 、 铜 以及所有金属材料都工作 。

”

 在弯 曲加工室 内 ， 我们采用 Ｔｍｍ
ｐ
ｆ
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的 Ｔ ｒ ｕ ｂ ｅ ｎ ｄ ｃ ｅ ｌ ｌ５ ０ ０ ０ 系 列 折弯机设备 。 仅 在 加 工 不 同 特性 的
^

制 造商称 ， 可 以在生 产 不 同 零部件时提 材 料 时 需 要 及 时进 行

供高效和灵活 的關 匕 设 济 ， 膽跳
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的高质量 。

“

至今 ， 爾 ］ 已经在压 Ｍ撤 丨 丨 抑？心
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ｉ
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弯机设备 中使用 了 机器 人进行 自 动 化加 Ｊ ｏ ｒ ｄ ａ ｎ 说 道 。 ｄ 曲

工
， 此外 ， 我们还有其他十 台机器人设加工室没有修 正 功 能 ，

＾
？

备 ，

”

Ｗ ｉ ｔ ｔ ｂ ｕ ｓ 陈述道 。 企业在弯 曲 室 内 那 操 作者 必须经常进
ｍ

^

加工尺寸糖性和表面光洁度方面有特 行检 查 ， 并做 出 必 要

殊要求的零部件 。 的修正 。

名 为 Ｂ ｅｎ ｄｍ ａ ｓ ｔｅ ｒ 的机器人有两个灵

活的夹钳系统 ， 可 以 自 如拿起金属板和机器 人可 以 缓解图 ３ （ 下 ） 在弯曲加工室 自动化工作同时 ， 操作员可以同步操作其他

零部件 ： 用
一个钳子夹取小零件 ， 而用 员 ；Ｉ身体压力机械

装配的吸盘夹钳获取大型零件 。 在用 钳
“

虽 然 机 器 人 的

子拿起
＃
属板时 ， 钳子可 以精准定位抓工作速度并不总是 比人类快 ， 但它可 以人需要拿取并再松开零部件 Ｗ ｉ ｔ ｔ ｈ ｕ ｓ

取 。 当Ａ用 吸盘夹钳时 ， 首先使用 摄像连续 工 作 ， 在无 间 歇 、 无 人 照 看 的情补充道 。

机精准定位金属板 ， 这样机器人可 以准况下完 成三班 制 工 时 ，

”

Ｗ ｉ ｔ ｔ ｈ ｕ ｓ 说道 。通过机器人的使用 改变 了操作员 的

确抓取 。

“

钳子抓取的优点是快速 ， 因为Ｓ ｙ ｋ ａ ｔ ｅ ｃ 设备可 以完成材料 的导人和导工作要求 ， 即从身体负荷工作转变 到监

它省略 了 测量过程 ， 而缺点是 ， 只 能抓出 ， 所 以推测机器人在可 以无人监管的控和修正工作 。 通过弯 曲机器人可靠的

取小型零部件 ，

”

〗 ｏ ｒｄ ａ ｎ 说道 。 对此 ， 在情况下连续工作 ２
？

３ｈ 。 当机器人完成弯运行 ， 使操作员在完成装配工作的 同 时

使用 吸盘夹钳时 ，
金属板不能完全的堆曲 工作并松开后 ， 操作员进行检查 ， 随可 以完成其他操作 。

“

弯 曲 机器人的操

叠 ， 因 为这样会造成摄像机视觉上的失后附上
一

个教程并将弯件打包 。作员预先在压弯机前完成所有工作 。 他

误 。
“

在过去几年 中我们使用机器人生产必须了解弯 曲 加工的基础知识 ，

”

Ｊ ｏ ｒ ｄ ａｎ

由 于弯 曲 加 工室完善 的功 能配置 ， 了超过 ６ ０ 种不 同 的零部件 ，

”

Ｊ ｏ ｒ ｄ ａ ｎ 说强调 到 。

“

当弯 曲 加 工增 添
一

名 新 员 工

可使机器人加工各种不 同 金属特性的材道 。
Ｓｙ

ｋａ ｔ ｅ ｃ 除了关注机械的精准度 ， 同时 ， 我们预计需要半年时 间 ， 使他掌握

料 。 角度传感器获取弯 曲 回 弹系数 ， 并样重视人体工程学 。

“

在加工大尺寸 ， 高不 同零部件性能 Ｍ ｅ ｉ ｓ ｔ ｅ ｒ 说道 。 与弯

传送给控制 系统 ， 这样机械就能 自 动进重量或不易 加工 的零部件时 ， 我们交 由曲 机器 人 共 同 工 作 的 前提是 ， 接 受位

行角度修正 。

“

在弯曲 加工时碰到的 问题机器人来完成 Ｍ ｅ ｉ ｓ ｔ ｅ ｒ 说道 。

“

手动弯于 Ｄ ｉ ｔ ｚ ｉｎｇ
ｅｎ 的 Ｔ ｒｕｍｐ ｆ 公司提供的大约

是 ， 材料性能会影响弯 曲 结果 。 所以不曲意味着员工大量体力上的负荷 ， 因为为期
一

周 的操作培训课程 。 除 了机械操

作 员 ，
Ｎ Ｃ 程序 员 也要参加 培训 。 而且

Ｈ

程序员还要首先完成额外三周 的编程培

Ｉ训 。 为 了确保能完全掌握操作 ， 制造商

还派遣应用 技术人员提供现场为期两周

的培训 。

在规 划 弯 曲 加 Ｉ Ｓ 时 ， 要Ｓ 本 定

Ｉ只 需 注 意
一 些 细 节 ， 如 不 同 材 料 的

Ｉ

眺
“

有 许 多 关于 机器 人 程編

卜 ’ 然 而 员 工 只 需 了 解
－

些 细 微 之

Ｉ处 ，

”

Ｗ ｉ ｔ ｔ ｈ ｕ ｓ 说道 。 使用 机器人 完成

弯 曲 任务 是 ：

一个高 技 能 的 Ｉ作 ， 为 此

■只 能任 用 最优 秀 的 员 工 。 机器 人 同 样

图 ２ （ 上 ） 对他们来说 ， 机器人的使用是对人类员工的很好解放 ： 机械操作员 Ｒ ａ ｉ ｎ ｅ ｒ Ｓ ｔ ｅ
ｇ
ｂ ａ ｕ ｅ ｒ

，被视为是 人类 员 工 完 成手动 机 械操 作
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