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焊接技术

生产高科技拖拉机驾驶室的

复杂生产线
Ｆ ｅ ｎ ｄ ｔ 是爱科集团 （

Ａｇｃ ｏ
－Ｃ ｏ ｒ

ｐ ｏ ｒ ａ ｔ ｉ ｏｎ
） 的高科技品牌 。 爱科是一家知名农业机械生产商 ， 在位

于 Ａ ｓｂａｃｈ Ｂ ａｅｕｍｅｎｈ ｅ ｉｍ 的工厂内 ， 展示用于生产拖拉机驾驶室的机器人的工件定位系统 、 处理系

统和手 ：Ｃ焊接设备 。
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科集 团是全球最大的农业机械制漆车 间 内进行金属板材和轮廓加工 ， 到工作站用于手动焊接 ， 每个工作班时 内

造商和供应商 。 爱科供应拖拉机 、 驾 驶室安装 ，
工厂每年生产大约 １ ８０ ００可 以完成 ２ ３ 个驾驶室 ＭＡＧ 焊接 （ 熔化

联合收割机 、 牧草收割机械 、 播种机 、 个驾驶室 。 提供给客户超过 ２ ００ ００ 种可极活性气体保护 电弧焊 ） 。 半 自 动运输

撒肥机以及农 田耕作设备 。
Ｆ ｅｎｄｔ 品牌拖选的驾驶室方案 。 技术使组件在不 同生产步骤间顺利运输 。

拉机的平均使用 寿命约为 ３ ０ 年 ， 它在低安装最新 Ｃ ｌ ｏ ｏ ｓ 技术的复杂生产线这样就形成 了理想的物流线路 、 短周期

燃油消耗的 同时又能保持高效率工作 。可 用 于焊接 驾 驶室 。 生产 线 全 长超过时间 以及部署平面的低空间要求 。

在位于 Ａ ｓｂ ａｃ ｈＢ ａｅｕｍｅｎｈ ｅ ｉｍ 的工厂７ ０ｍ
， 有 １ ２ 个工作站 。 其 中 ７ 个工 作

内 ，
１ ２ ０ ０ 名 员工三班制生产 Ｆ ｅ ｎ ｄ ｔ 高科站总共安装了 １ ９ 个型号为 ＴｙｐＱＲＣ３ ５ ０手动与 自动化焊接技术间的

技拖拉机的安全架 。 从在焊接车间和喷以及 ＱＲＣ４ １ ０ （ 七轴 ） 的机器人 ，
６ 个协调

在生产线上 同 时存在手动与 自 动化

職料 「 驾― 动工作站使
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ｙ ｐ Ｑ ｉ ｎ ｅｏ Ｓｕ＾ Ｏ的焊接设备
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＇ｆ 进礙焊接 。 这 台 由 液位开 关控制 的

电弧和低飞 ｉｉ的特点 。 在结束手动焊接

％、 后 ， 驾 驶室被输麵 自 动化机器人设备

ｍＩ 那＿续进行焊接 。 定 位装 置将复杂 的
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个标准化更改 设备组成 ， 它腦艮
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＇＾ＳＦ据不 同 的 驾 驶室变＊ （ 方 案 ） 进細
＇

 ｉ周整 。 由 于焊接不 同 驾 驶室变量和进行

图 １ 配有更改设备的工件定位装置总能把驾驶室运送到理想的焊接位置 其他改造时无需更改设备 ， 这使设备消
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图 ２ 在手４工作站进行定位焊接之后 ，
七轴机器人在自动化设备站接着完成焊接ＷＷ

耗减少到 了最低 。 Ｐ ｒｏｃｅ ｓ ｓＤａｔａＭ ｏｎ ｉ ｔｏ ｒ ｉｎｇ 
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 （
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） ，

所有设备都被设计成多功能工作台 ， 可 以用 来监控程序进程 中 出 现的故障报

所以机器人可 以在各 自 工作台之间来 回 告 ， 以及检测焊接参数 。 另外 ，
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摆动 ， 保证了高度灵活性和设备可支配 Ｄ ｉ ａｇ
ｎ ｏ ｓ ｔ ｉ ｃ ｓＳ ｏ ｆｔｗａ ｒ ｅ

（
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） 可以用 来远

性 。 生产线工作时绝对可靠 ， 因为其Ｓ 程维护机器人 。 爱科通过投资最麵 ｔｌ

过 ９ ７％ 的设备可支配性 ， 使 Ｆ ｅ ｎ ｄ ｔ 提供 人焊接设备 ， 大大提升了生产程序速度 ， ^
极高的产品供应性 。 实 现 了 重 现性 良 好 的焊接结 果 。 所 以 ）

在拖拉机驾 驶室生产焊接 的三 台设 Ａ ｇ ｃ ｏ Ｆ ｅ ｎ ｄ ｔ 可 以按客户要求提高生产率

备上 ’ 机器人各 自 都安装 了高科技■ 触舰 扫 码有惊喜 ，

＿

■

器 ， 可 以调整工件程序轨迹和实际定位机器人代替人类员工完成 了繁重的

间 的误差 ， 使燃烧器 的位置 ， 以及不同体力工作 ， 并且通过它的使用 也减少 由
１

＾

Ｗ
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、

生产工艺雜观根擁娜觀細 鸭弧髓ｓ職麵縣舰＃ ， ？

时作调整 。工人从改善的工作条件 中 获利 ， 可 以更

机器人设备的离线编程得益于 Ｃ ｌｏｏ ｓ专注于生产流程的监控 。 Ｉ

的 Ｒ ｏ ｂ ｏ
ｐ

ｌ ａ ｎＳ ｏ ｆｔｗａ ｒｅ 。 当设备进行生产

时 ，
Ｒ ｏ ｂ ｏｐ ｌ ａ ｎ 同步设定新的程序 。 确定立刻实现了２０％ 的生产扩容

适合焊接参数所需 的 工具 和 ３Ｄ 模型 ，生产线 中高冗余 的机器人和焊接技

即焊接路径 、 搜索路径 、 程序路径 以及术 以及软件的使用 使产能在短期 内得到

定义执行完程序所需 的功能 。 设定完的了 扩大 ， 并立刻 实 现 了２ ０％ 的 产 能扩

程序通过互联 网连接传送到机器人的控容 。

制 系统 ， 而在工作站 只需进行优化 。 这许 多 年 来 ，
Ｆ ｅ ｎ ｄ ｔ 其信任 Ｃ ｌ ｏ ｏ ｓ 的

样 比在设备上直接制 定新程序节约 了大 手动及 自 动化焊接设备技术 。 在 Ａ ｓ ｂ ａ ｃ ｈ ^
量时间 。 Ｂ ａ ｅ ｕｍ ｅｎ ｈ ｅ ｉｍ 的 工 厂 内 ， 从焊接拖拉

机的单一组件到复杂安全架 ， 使用超过

通 过 Ｒ ｅｍ ｏ ｔ ｅＤ ｉ ａ ｇ ｎ ｏ ｓ ｔ ｉ ｃ ｓ３ 〇 个 ｃ ｉ 〇 〇 ｓ 机器人单元 。 Ｆ ｅｎ ｄ ｔ 最老的

Ｓｏｆｔｗａ ｒｅ 可以远程维护机器人ｃ ｉ 〇 〇 ｓ 机器人设备 已经使用 超过 ２ 〇 年 ，

Ｃ ｌ ｏ ｏ ｓ除了提供 Ｒ ｏ ｂ ｏ
ｐ

ｌ ａ ｎ
， 还提供 工作超过 １ ００ ００ ０ ｈ
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