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■ 、於 图 １ 在工件完成车加工后 ，

＼＼
｜

第 ２ 台机器人将工件取 出

Ｓａｒｆｃ—Ｂ—

机器人为生产力提高提供助力

一家汽车供货商采用 了
一个方法 ， 使得加工制造 ８ 速 自 动变速器驱动轮的 设备生产能 力提高

了
一倍 。 这是包含 了 两台机床的三级 自 动化方案 ， 由 ３ 台机器人承担 了全部的零件转送工作 。

文 ＲＡＬ ＦＨ６Ｇ Ｅ Ｌ

ＱＪ

ａａ ｒｍ ｅ ｔ ａ ｌ ｌ 集团的 ＳＭＦ ｒ ａｎ ｃ ｅ 公司作 缩短了机器设备的助时间 ， 找到提高生产力 的方法 。 因此

ｂ 为汽车供货商是
一

家有名 的企业 。 生产 ￥南助 ｆｆｉｈ司 我们得出 了结论 ： 自动化 。

”

这家公司位于法国的 Ｓ ａ ｒｒｅｇ
ｕ ｅｍ ｉｎ ｅ ｓ

， 是之前 Ｓ ＭＦ ｒ ａｎ ｃ ｅ 公司的加工机器上为了实现 自动化 ，
ＳＭ Ｆ ｒａｎｃ ｅ 公司在

一

家大批量生产汽车变速器结构部件 的安装装置及取走 加工工件的工作均是 由两台 加工机床上尝试采用 了
一

台适合的

专业生产 厂商 。 此外 ， 公 司 还受 到 ＺＦ人工完成 。 对此 ， 作为该公司 负责生产系统集成装置 。 在对相 关 的各个设备生

腓特烈港的委托生产 ８ 速 自 动变速器 的经营负责人之
一

的 Ｗ ｉ ｎ ｆｒ ｉ ｅｄＭ ａ ｕ ｌ 表示 ： 产厂商提供的潜力技术方案进行分析后 ，

驱动 轮 。 这种驱动 轮 的 加工分为三步 ：

“

由于用 户对公司生产的零部件需求量在公司最终选择了位于 Ｄｏ ｎ ａｕ ｅ ｓ ｃ ｈ ｉ ｎ
ｇ
ｅｎ 的

钢制 原坯在
一

个车加工 中心进行多种加不断加大 ， 较长
一

段时 间 以来 ， 我们 采ＥＧ Ｓ 自动化公司的建议 。
ＥＧ Ｓ 公司的营

工
； 在
一

台机床上进行内齿轮精准拉削 ； 用 的手工加工方式 已经不能满足生产需销 负责人 Ｈ ｅ ｉ ｋ ｏＲ ６ ｈ ｒ ｉ

ｇ 表示 ：

“

机床 自

进行零件清洁 。 求 。 我们必须缩短机器设备的非生产辅动化多年 以来就是 ＥＧ Ｓ 公司的核心竞争

５ ２现代制造 ． 新自甜 丨匕 ２ ０ １ ６
－

０ ９ｍｍ ａ ． ｖｏ
ｇ
ｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ
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ｉ￡ｉｆ

力 。
ＳＭＦ ｒ ａｎ ｃ ｅ 公 司的情况是 ， 因 为加转送给后方的零件清洁装置 。

工步骤实现了集成化 ，
且两台机床必须 ＳＭＦ ｒ ａ ｎ ｃ ｅ 公司须加工 的钢 制变速

在有 限的空间 内尽可能地灵活连接 ， 这器驱动 轮坯件最大的重量为 ６ｋ
ｇ ， 需加

样对任务 的配置要求很严苛 。 此外 ， 因工不 同异型部件的外径 ， 其变化范 围为

为在此之前 ＳＭＦ ｒ ａ ｎ ｃ ｅ 公司没有使用机 ９ ０
￣

 １ １ ０ ｍｍ
， 最大长度为 １ ３ ０ｍｍ 。 自

器人的经验 ， 所以我们必须努力帮助其 在＿ ｍｍ ｘ １ ２ ００ ｍｍ 的托盘 内 的
－

个

实现技术方案 。

”

Ｉ件托架系统来输送各个位置上 的车 加ｇ｜｜
Ｖ

１

ＥＧ Ｓ 公司酬 队研发 出使用 了３ 肖 工工件 ， 由于工件托架 系统很大 ， 所 以

Ｙａ ｓ ｋ ａｗ ａ 机器人的量 身定 制 的 自 动化技
－个托架系统上可 以安装 ６０ 个驱动轮 。

术方案 ， 该技术方案能够准确符合 ｓｍ与之相适配的带有 ２ 个或 ４ 个货板 的部

Ｆ ｒ ａ ｎ ｃ ｅ 公司的要求 。 实 际上 ， 该技术方分可 以安置工件 ， 以保证设备多个小时 ＼＾
＇＾＾ ｍｍａ ． ｖ ？ｇ ｅ ｌ ． ｃ ｏｍ ． ｃ ｎ

案 由 ３ 个部分组成 ， 当第二个部分从机的 自 动化运行 。

床上取下 已加工好的工件并将其进行再由
一

台 Ｈ Ｐ２〇Ｄ 型 Ｍ ｏ ｔ ｏｍ ａ ｎ 机器人两４鬲ｉ合促产业转型

堆置时 （ 图 １

） ， 第
一

个部分便在为车加来承担 Ｈ Ｋ － Ｃ ｏ ｎ４ 轴车加工 中心 的 加工

工 中心加装加工工件 （ 图 ２
） 。 第三部分 工件的安置作业 ， 该机器人在机床工件

则操作搬空机床并将完成加工的驱动轮安置装置上放置了两个毛坯部件 （ 图 ３
） 。 歷

ＢＭＣ工 业 自 动 化 展 ■

闘！
．

■

丄 靈 ｗ管理者及中 、 高级技术工程师 ， 传

丨＿ 丨 ＾１ １ ■ 丨 １ １ １ １ １ ■■■Ｉ？播从现场层 、 控制层到管理层的 自动

图 ２ 与车加工中心相连接的 自动化部分 １

－

瞥化技术 ， 报道行业解决案例 ， 搭建基

霾

動 ｆ
？ ＝：：＝＝

９８

饑 Ｅ
－

ｍａ ｉ ｌ ： ｍｍ＠ｖｏｇ ｅ ｌ ．ｃｏｍ ． ｃ ｎ

图 ３Ｈ Ｐ２０Ｄ 型机器人将工件坯件从
一

个托盘上取出并将其转送到车加工中心⑶
＿＿＿＿＿＿

＾７Ｖｏｇｅ ｌ 弗戈工业 媒 体

广告

ｍｍａ ． ｖｏｇｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ 師自肋 丨匕 ２ ０ １ ６
－

０ ９
．

ＭＭ 现代制造５ ３
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－

台 ６ 轴机器人从托盘上连续抓取所需 ：

Ｖ ｉ

ｉ ｊ

的 加工工件 ， ■麵晒麵 １ｕＨ ｓ

ｉ ｜ＷＰ｜ｌＭ ｌ
交接单元 中定义 的位置上 。 在此 ， 关 键 ＩｔＰＨｒｉｒｉｌ ｉｆ

^

点是所細勺机器人 既要结构 紧凑 ， 义＿ｉ ；ｉＭｉ ｔｌ
要工作半径 大 。 叫 机床不能按临界循环 Ｉ ｜

Ｋ ｖ

时醜難工肅 ， 那砸繼

ｍｉｍｉ
麵成为 了

—

權醜 。

＿可＿工件的 爷王謙 爾 二 －
－３＾９Ｈ

清

祕 丨
： 丨１

：』賴 １
用
一

台 Ｈ Ｐ２ ０Ｄ 型机器人 ， 此处对机器人
■ 厂 ／ｉ

的要求更多 。 该 ６ 轴机器人不仅是将进

行车加工的工件从机床的交接单元取 出由 此 ， 便 确 保 了ＥＧ Ｓ 公 司 拥 有手机器 人 行至
一个离心 机和一个压力 空

并放置在
一

个空托盘上 ， 而且期 间还要工连接机器设备的高度灵活性 。 为 了确气排气 装置 。
Ｒａ ｒ ｉ ｎ

ｇ 表 示 ：

“

对我 们

运行到 ２ 个其他位置 。 第
一站是采用压保相应的 自 动化 ， 该公司 的工件清洁机的综合性加工作业任务来说 ，

Ｍ Ｈ ５ ０ 型

力空气清洁工件 的位置 ， 第二站是完成有
一个用 于 总 共可 装 ２４ ０ 个 加 工 工件Ｍ ｏ ｔｏｍ ａ ｎ 机器人是很好的机器人 。 由于

对工件的全部检测任务 ， 也就是进行检的 ４ 个托盘的存储器 。 由
一

台 ＭＨ ５ ０ 型该型机器人作用 半径大 ， 所 以到各个站

测并打上标记 。
Ｒ （５ ｈ ｒ ｉ ｎ ｇ 表示 ：

“

如果没Ｍ ｏ ｔｏｍ ａ ｎ 机器人来负责为清洁机安置和点毫无 问题 。

”

有高性能的 ＨＰ２０Ｄ 型 Ｍ ｏ ｔｏｍ ａｎ 机器人 ， 取出工件 ， 该机器人带有
一

对 ３ 截夹具 ，

便不可能确保所要求的循环作业时间 。

”

作业方式特别稳定 （ 图 ４
） 。 由于采用 夹机器人解决方案使人信心十足

在完成工件车加工之后 ， 便要进行具和 ＥＧ Ｓ 公司独有的机器设备 ， 所以更现在 ，
ＳＭＦ ｒ ａ ｎ ｃ ｅ 公司 的所有生产

内齿轮清洁 。
ＳＭＦ ｒ ａ ｎ ｃ ｅ 公司有足够的换加工工件非常省时 ， 且不存在加工工团 队均 从所 釆 用 的机器人技术解决方

理 由放弃车加工 中心与清洁机器 的 自 动件的 中 间摆放过程 。 各夹具进行气动调案 中 获益 ， 但也不总是这样 。
Ｗ ｉ ｎ ｆｒ ｉ ｅ ｄ

化连接 。
Ｍ ａ ｕ ｌ 表示 ：

“

我们 的 内齿轮清节 ， 这样夹具装置便能够 自 动与工件清Ｍ ａｕ ｌ 回 忆道 ：

“

当带有机器人的机床这

洁机有 ３ 个清洁站点 ， 性能特别好 ， 在洁机的各种不 同 的分布 间 隔相 匹配 ， 并
一

自 动化理念 刚流行起来时 ， 起初我们

预连接的车加工 中心满负荷充分利用 的能够 自动与缓冲托盘相 匹配 。企业的员工还是持怀疑态度 。 他们为工

情况下 ， 还总是有灵活的生产能力 。 我除 了 放 置 清 洁机 的 加 工 工 件 外 ， 位的安全担心 ， 对操作 中 出 现的 问题完

们有规律的 利 用 这样的生产能力来
，

完成Ｍ Ｈ ５ ０ 型 Ｍ ｏ ｔ ｏ ｍ ａ ｎ 机器人还有
一些其全无法理解 。 但现在这些工作人 员对企

其他加工作业任务 ， 这样我们便不考虑他 的 操作任务 （ 图 ５
） 。 在变速器驱动业设置的机器人保持肯定态度 。 毫无疑

车加工 中心与清洁机的固定连接 。

”

轮放在零件清洁 网前 ， 带有工件的 ６ 轴问 ， 他们 的工作 内容 比过去有趣多 了 ，

许多工作人员通过他们 获得的机器人技

｜

ｍａ

 ｜ 术诀穷增长 了宝贵技能 ， 现在机器人替

１ １ＩＨｌＨｉＫｊｆｌｌ 丨 彳ｍｍ 她

＇

ＷＨＢＪｇｍｌｌ
“

总的来说 ， 现在我们成功地将生产制造

ｒ妙滅 腦生产能力提高 了戰 麵 ４

＾
轴车加工 中心的投资外 ， 我们 的账户上

Ｉ 气／！

＾

二￥＿
： 取得的大部分收益均归功于机器人 自 动

１ 图 ４ 由
－

大娜
。 我们对 ｅｇ ｓ 公司的 自舰技术解决

１ 有
—

个双 ３ 截夹具 方麵满意程度超 出 了 原細预期 。 下

？ ＩＩ 的 ６細 ５ ｑ 型 ６－

步＿評＿罐 个机器设备

４＿
￥

＝ｓ 车 间 的非生产辅＿ 的 自 动化技术方

： 疆■■ 工件案 。

”

ｅｒａ

５４ＭＭ 现代制造 ？ 新自劭 丨匕 ２ ０ １ ６
－

０ ９ｍｍ ａ ． ｖｏｇｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃｎ


