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模块化机器人

拥有理想价格的
“

模块化机器人
”

机器人并不意味着昂贵 ， 能直接驱动的关节手臂 Ｒｏ ｂ ｏ ｌ ｉ ｔｉ ｋ 使一个 ４ 轴机器人的造价达到 １ ５ ００

欧元 ， 并且还有降价空间 。

文 丨 易格斯拖链轴承仓储贸易 （上海 ） 有限公司

Ｍ
ａ ｒ ｔ ｉ ｎＲ ａ ａ ｋ

，Ｉ ｇ ｕ ｓ
（ 易 格 斯 ） 合作 ， 对此机器人制造商 、 机械和设备

Ｒｏ ｂ ｏ ｌ ｉ ｎ ｋ 的产品经理介绍 ，

“

模 制造商都很感兴趣 ， 同样所有行业从汽

块化装配 Ｒ ｏ ｂ ｏ ｌ ｉ ｎ ｋ 关节手臂 、 驱动和 ｒ车生产到 医疗技术 内 的系统总成和 自 动

传动装置组成 了
－

个单独可设置的机器
＇

ｍｍ化设备都可 以使用 ，

人系统 。

”

未 来 花费很少 的 钱便能 购得机器 未来 ： 低成本的机器人

人 。 在上届汉诺威工业社 ｉ
ｇ
ｕ Ｓ（ 易格通过在研 发 和 制 造 中 取 得 的 进

斯 ） 展示 了个人机器人系统 ： 最新
一

代 步 ， 通 过 制 造 件 数 ， 来 研 发 单 价 在

Ｒ ｏ ｂ ｏ ｌ ｉ ｎ ｋＤ
，

－个 由合成材料和铝构成 １ ５ ０ ０
？

２ ５ ０ ０ 欧 元之 间 的 、 装 备 和 负 载

的 、 可 以直娜动的关节手臂 ， 使单个 Ｒ ｏ ｂ ｏ ｌ ｉ ｎ ｋＤ 的 ４ 轴机器 人 ， 内 含 电机

４ 轴机器人的造价降为■ 欧元。
Ｉ
ｇｕ ｓ 和 相 匹 配 的导线 。 不 仅 可 以订购单

－

在过去几年 内就 已经建造了Ｒｏ ｂ ｏ ｌ ｉ ｎ ｋＤ 原 件 ， 还可 以订 购
－

个预 制 系 统及 其

产品系列 ， 在实践 中此系统有 以下功能 ： 装 配 图 。 负 载最多达 到 ４ ｋ
ｇ ， 自 重 为

Ｒｏ ｂ ｏ ｌ ｉ ｎｋ 关节手臂可 以在轴上通过驱动
；

 ５
￣

８ ｋ ｇ 。 电机 由 可选通用 型控制模块
＾无论是作为单

＿

原件还是整个系统 ， 新
一

代 、

＃

直接传动 。

 Ｒｏｂｏ ｌ ｉ
ｎ ｋ Ｄ 使 ４ 轴机器人造价从 １ ５ ００ 欧元起来调节 。

成为现实 Ｒ ａ ａ ｋ 展望了这一结合实际的 系统发

配有无润滑聚合转盘轴承的模展情况 ，

“

可 以设想 ， 未来通过 Ｗ ｅ ｂ 浏

块化机器人 格建造模块化机器人 ， 这引 起 了 轰动 。 览器 来获取低成本和 简单 的驱动控制 ，

Ｒ ｏ ｂ ｏ ｌ ｉ ｎ ｋＤ 被包裹在
一

个塑料外壳在工业杂 志 ＭＭ 机械市场 的 读者投票正如在汉诺威工业展上 ，
Ｉ ｇ ｕ ｓ 首 次展 出

内 ， 使用 Ｉ ｇ
ｕ ｓ 的无润滑 ＰＲＴ 聚合转盘轴中 ，

Ｒ ｏ ｂ ｏ ｌ ｉ ｎ ｋ 关节手臂
一直是读者最感的使用在 Ｄ ｒ

ｙ ｌ ｉ ｎ Ｅ 线性轴 （直线驱动器 ）

承 。 现在也可 以选择全合成材料 ， 它通兴趣的 。上的技术 。

”

过蜗轮传动装置或选择 Ｉｇｕ ｓＮ ｅｍａ １ ７ 或为 什 么 读者 对它 有这 么 浓厚 的 兴新的解决方案可 以通过使用 ＣＡＮ Ｂ

２ ３ 多相 电动机来驱动 。 Ｒｏｂｏ ｌ ｉ ｎｋＤ 关节趣 ？Ｒ ｏ ｂ ｏ ｌ ｉ ｎ ｋ 的产品经理 Ｍ ａ ｒ ｔ ｉ ｎＲ ａ ａ ｋＯ ｐ ｅ ｎ 和数字输入和 输 出 口 来兼容许多

有三个不 同大小尺寸 ， 它 的链接元件是解释道 ，

“

通过 Ｒ ｏ ｂ ｏ ｌ ｉ ｎ ｋ 关节手臂的模工业控 制 系统。

“

我 们 的 目 标是 ， 通过

合成材料或者铝制 的 ， 关节手臂可 以任块化连接 ， 驱动和传动装置组成了
一

个Ｒｏｂｏ ｌ ｉｎｋＤ 模块的持续研发降低其成本 ，

意 由
一至四个组合而成 。单独可设置的机器 人 系统 。 模块很轻 ， 使 ４ 轴机器 人的设计费用在不久 的将来

所 以在未来将得 以实现 以理想的价此外还很灵活 ， 特别 当它涉及到 了 人机能达到 １ 〇〇〇 欧元起 。

”
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