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适用于各种机器人的拖链

汽车工业用机器人
一直从事费时费力的工作 ， 机器人工具的功能系统也是如此 。 结构纤细ｎ

材料合适的机器人工具的供能系统能够确保持续的工作 。
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车工业机器人为新型 ＢＭＷＸ Ｉ 型便需要供能系统 ： 用 于这些工具的线缆

小客车制造
一

扇 门 只需 ５ ７ｓ
，７ 年或软管必须具备标准的技术特性 ，

ＢＭＷ

以来 ， 宝马的汽车制造工厂
－紐这些 公司还要在定义技术要求时 同 时设定Ｓ

“

员工
”

完成这项工作 。 这是
－

项难麵 这些工具 的质量要求 ，
此外还要计算 出

大的作业 ： 不仅对机器人本身而言 ， 对 设置的最大允许停机时间 。

 ｆｆｌ ２

机器人工具 的供能 系统而言均是
－

项艰 ＫＪ 是 扣 合 机 构 ，

难的作业 。元件灵活度的计算 ｌ
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公司研发 的

机器人时 ， 原则上并不会 向使用 者提供 公 司 位于 Ｈ ｅｍｍ ｉ ｎ
ｇ ｅ ｎ 的

－

家 子 公 司 ， 速打开并实现供

机器人工具 。 因此机器人在运行过程 巾 Ｒｏｂｏ ｔｅ ｃ Ｓｙ ｓ ｔｅｍ ｓ 公司的销售经理 Ｖｏ ｌｋｅ ｒ 能
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技术前沿

＾
本 消耗 中工作的机器人而研发 ， 带有混机器人所需的产 品 ， 还能够借助于在线

合和控制 线路及从 电动机直至母线数据工具
“

Ｑｕ ｉ ｃ ｋＲｏｂｏ ｔ

”

提供公司为工业机

图 ３ Ｉ

ｇ
ｕ ｓ 公

＾光 波 线路在 内 的整套线路 ， 这对于 ３ Ｄ器人生产的产品与 ７ ９ 个型号的机器人整

拖链的应用 而言是优化的线路结构 （ 图体设置 ， 在短短的几秒钟 内 ， 便能够按

｜

来说是适Ｓａ行３
） 。 由于结构特殊 ， 该产品在扭转的作机器人生产厂商的输人信息为用 户显示

业过程中也能够确保光纤导体的功能性 。 出 适用 于 ６ 轴机器人的整 体能源传输线

据 Ｉ

ｇ
ｕ ｓ 公司称 ， 该产品 已经成功通过 了产 品模型 。 从最大的焊接机器人至小型

２ ７ ００ 万次的抗扭 曲运动试验 。行为机器人均可使用这样的能源输送线

Ｅ ｌ ｂ ｅ 回忆道 ：

“

设定 ＢＭＷ 小客车这家位于科隆的公司不仅生产工业配置方案 。 ｍ

所要求 的技 术数据是该合作项 目

框架 内 的一个挑战 。

”

他表示 ， 该

合作 中 的关键词便是
“

元件的灵活

度
”

。 在此之前 ， 这样精准计算 出＿
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此类能源通性腿Ｉ倾紐 ／
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激Ｉ＿ 今 大 ，
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公 司 做 到 了 这
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点 （ Ｉ
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） 。
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解释说 ：

“

我 们 通过将 ＣＡＤ 系 统

中 的 技 术 及 试验 性 的 尝试 混 合 ，

一

从 中 成桃雜 了齡廳顚二－ ＾＾一

点 ， 并弄 清 了 重量在机器 人运动
１

働性与分布 。

”

ＢＭ Ｗ 工「生产装置＿源包 ｊ
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由
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个Ｈ径约 为 ７ ０ｍｍ 的波形ｕ Ｉ 議 寸
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组 成 。 对其 量 身 定 制 的 线缆 、 导
｜ｒ

—
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线 和 软 管 就 布 置 在 该 波 形 管 内 。
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Ｅ ｌｂｅ强调说 ：

“

通过采用Ｈ ｅ ｌｕｋａｂｅ ｌＳＳ５ＳＳ？
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公 司 的雜補料 ， 爾通雜

能够满足 ＢＭＷ 公司的高要求 。

”

 （ ｉＨ

费时费力作业情况下

使用的导线

位于科隆的 Ｉ
ｇｕ ｓ 公司也在致

力 于能源供给系统 的研发 ， 并 已 ＰＲＯ Ｆ ＩＮ ＥＴ 冗余控制器

为智能交通保驾护航
该公 司重点提供如供能 电力导线
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（ ＰＲＯ Ｆ Ｉ Ｎ ＥＴ冗余控制器 专注监控系统的高可用性

菲尼克斯电气Ｒ ＦＣ４ ６ ０ Ｒ冗余控制器基于 ＰＲＯ Ｆ Ｉ Ｎ ＥＴ和Ａ ｕ ｔｏ Ｓ
ｙ
ｎ ｃ技术 ， 为您轻松构建

ＴＲＣ Ｆ 拖链便是一个典型的实例 ， 高可用性的冗余控制系统 。 千兆 ＰＲ０ Ｆ Ｉ Ｎ ＥＴ实时工业 以太网 ，
主备 Ｐ ＬＣ之间的无缝切

换 ，

Ａ ｕ ｔｏ Ｓ
ｙ
ｎ ｃ 自 动冗余同步技术 ， 最远８ ０公里的主备 ＰＬＣ扩展距离等创新技术 ． ． ．

． ． ．

该产 品是为 多轴机器人设计研发 都能使您监控系统２ ４小时不间断稳定运行 ， 监控效率进
一

步提升 。

的 。 该 Ｔｒ ｉｆｌ ｅ ｘ ＴＲＣＦ拖链完全封闭 ，—
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因此可在恶劣的作业环境 中使用３ Ｅ ＾
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源传输线为结构单元式 ， 该产 品 Ｉ垂 ｍ離溫
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品 的原则性 。 该产 品 专 为在高成
广告
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