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— 三轴摇摆手臂堆垛机通 常都装配在大型饮料批发

ＳＰ９ＩＢ
工厂内 。 它每 ，細可以紙 ４ＱＧＱ 个饮料箱

堆垛机

动态堆垛机

饮料箱加工堆垛机器人得益于新概念的传动链 。 机器人旋转臂的主要元

件是两个不同结构形态的摆线针轮传动 ， 这样可以确保高度动态和稳定性 。

文
丨 Ｍａ ｒｃｕ ｓ Ｌ６ｗ

＃ 装行业是机器人和 自 动化设备最为的是能满足精准 、 快速 、 高效和坚 固越来越强大和高效 。

”

其中 ， 高效三轴摆

重要 的 目 标市场 ， 尽管如 此 ， 在性方面的要求 ， 其 中三轴摇摆手臂堆垛动手臂堆垛机 Ｍｕ ｌ ｔ ｉ

ｐ
ａ ｌ ＳＡ 每小时可 以完

这个行业 中 仍然在使用 标准型驱动 。 当机 Ｍ ｕ ｌ ｔ ｉｐａ
ｌ ＳＡ 得以发展成长 。成 ５ ０ ０ 层 堆垛 。 每层 由 八个箱子组成 ，

然 ， 驱动装置的发展趋 势是要求在高 自大 约从 １ ５ 年 前起 ， 公 司 就开始建它可以同 时抓取和堆垛 ， 这样累计每小

动化程度下 ， 动态 、 快速和精准的应用 。 造大部分使用在饮料箱处理 中 的堆垛机 。 时可以处理 ４０ ００ 个箱子 。

这种现代化驱动也是这家拜尔机械制造企业负责人 Ｔ ｉ ｌ ｌＢ ｅ
ｙ
ｅ ｒ 说 ，

“

我们在 ２００ ０

有限公司所提倡 的 ， 从传统的驱动方式年左右 ， 开始从事建造小型功率范 围 的配音节能系统

升级到 Ｎ ａｂ ｔ ｅ ｓ ｃ ｏ 的摆线针轮传动驱动 ， 机器 ， 逐渐地 ， 我们堆垛机的功率变得高效堆垛机是十分节能的 。 它不仅
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ｉ 承受三班生产工作制 和 长 时 间工作
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ｍＩＦ
在机器人手臂 内安置 的 电缆不仅可

＇，
以节约成本 ， 而且使工作环境更为安全ＭＭ
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图 １ 在机器人的肩关节处使用
一

个圆形空心轴
和整洁 ， 因为可以在恶劣环境 中 防止 电 ＾＾ｍｗ． ｖｏｇ

＇

ｅ ｌ ． ｃ ｏ ｍ ． ｃ ｎ

传动 ，
可以安置电缆

超越金属加工领域的
堆垛机 Ｍｕ ｌ ｔ ｉ

ｐ ａ ｌＳＡ 产品系列可 以承全面解决方案

拥有 自 重轻的特点 ， 而且其轴技术 中还受 ７ 〇 〇ｋｇ 的 负载 。

“

我们提供两种 不 同

配备 了４能系统 。 轴所需要的 电量通过 结构形式的摆线针轮传动驱动 ， 可 以承

由 减速产生的多余能麵供 。 此外 ， 还 受这种负荷 。

”

Ｂ ｅ ｙ ｅＨ兑道 。 賴机的转

安装配重 ， 使能量需求降到最低 ， 总消向轴可以达到 ２ ００
°

转向 角 ， 在转向轴 内

酿 ３
￣

４ ｋＷｈ
。 的

－

个巨大空心轴 中建造 ＲＨ －４０ ０Ｃ Ｓ 型

堆職要求极高 的定位精准度 。 它 麵 。 通过稳定 的主支架 ， 使这 台麵

可 以 同 时运送三个紐 ， 柩交倾个 繼雜郝置也能舰高失步转矩 。

托盘到
一

个工作台上 ， 或者将
一

个托盘为机器人抓取头的转动提供服务 的 支撑
＾

 Ｉ

装载或卸载到两个工作台上 。轴 ， 使用 高度精准实心轴 ＲＨ －

１ ２ ５Ｎ
， 实 ．＾１

自 ２０ １ ４ 年 九 月 起 ，
Ｎ ａ ｂ ｔ ｅ ｓ ｃ ｏ 堆垛 现小空间下的高压缩 比 。

机 Ｍ ｕ ｌ ｔ ｉ

ｐ
ａ ｌＳＡ 系列开始配置紧凑且功

能强大 的 摆线针轮传动驱动 装置 。

“

通 长 日甘 丨司机器运转田１ ｜苟

过寻找符合我们堆垛机要求 的传动装置与传统行星传动齿轮相 比 ， 坚 固 的以 ｆ隹动整个行业发展为 目？ ，

供应商 ，

”

Ｔ ｉ ｌ ｌＢ ｅ ｙ ｅ ｒ 说 ，

“

我们 了解到 ，
Ｎ ａ ｂ ｔ ｅ ｓ ｃ ｏ 摆线针轮传动的运转时间和使

Ｎ ａ ｂ ｔ ｅ ｓ ｃ ｏ 的摆线针轮传动驱动可以满足用 寿命都延长 了 ， 并且有更小的磨损 ，
＇

市面上不 同 机器 人应用 的要求 ， 因 此 ， 通过摆线针轮传动的正齿面渐进和齿面提供国 内外先进制造技术及解决方案 ，

在我们机器人摇摆手臂的抓取头上配备平滑相结合 ， 几乎不会 出 现空隙增大的

摆线针轮驱动 。

”

 现象 。 所 以传动可 以保证在平均很长时
１３〇 〇

间 内 发生的扭转小于一个分角 ， 更值得

符合运用的传动一

提的是 ， 定位的精确性几乎不会发生

为 了 能 制 造 出 满 足 高 效率要 求 堆偏差 。 此外 ， 这个传动提供 了
一

个明显

垛机 的传动驱动方案 ，
Ｎ ａ ｂ ｔ ｅ ｓ ｃ ｏ 公 司提升的灵活性 。 堆垛机不再需要固定的

从
一

开始 就 支持 完 整 传 动 杆 的 计 划 。 轨迹导向装置 。 这意味着 ， 可 以完成更

因 此 ， 首 先模 拟 了 应 用 场 景 ， 找 出 适多 的任务 。 通过高精准性和传动 的高 刚

当 的 传动 解决方 案 ， 并按 应 用 进行计性使运用 显得更为动态 ， 并且提高 了机

算 。 他们 为拜尔设计 了 特 殊 的法 兰盘械的工作效率 。

和 小 齿 轮 ， 使 用 摆 线 针 轮 传 动 驱 动Ｂｅ
ｙ
ｅ ｒ Ｘｔ于这款传动装置非常满意 ：联系我 ｆ ｆ ］ ：

Ｒ Ｈ －

４ ０ ０Ｃ Ｓ 是机器人制造应用 中理想的
“

所使用 的堆垛机机器人在运行时 十分电话 （
Ｔｅ ｌ

）
：＋８６ －

１ ０
－

６３３２６０９０
－

９８

解决方案 。 稳定 ， 并且有着高度精装定位性 ， 介于传真 （
Ｆａ ｘ

）
：＋８６ －

１ ０
－

６３ ３ ：２６０９９

“

为了满足饮料生产行业的需求 ， 所它能产生的力和力矩 ， 可 以毫不费力 的 Ｅ
－ ｍ ａ ｉ ｋ ｍｍｇ Ｊ ｖｏｇ ｅ Ｉｘｍｎ －ａ！

制造的传动装置必须是坚麵腦ｊ 完成给予的鋪任务 。

”
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