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拖链

紧凑灵活的机器人能量传输系统
——

应用于 自 动化焊接和装配产线的机器人能量传输系统

恶劣的运行环境、 有限的空间——加速力和循环次数影响着能量传输都将导致机器人操作停机 ， 每

年累积损失总额高达六位数 。 而德国 Ｍ Ａ 自动化股份有限公司将其结构彻底改变成为紧凑型 ， 三维移动

的
“

ｔｒｉｆｌｅｘ
？
ＲＳ

”

拖链供能拖链系统 。 自此 ， 设备利用率有了显著的提升 。

文
丨 易格斯拖链轴承仓储贸易 （上海 ） 有限公司

条压铸 以及八条结构件生产线大利都灵的最大钢铁服务 中心 。 该集 团 １ ８ ５ 名雇员 。

“

我 们认为 国 内 及国 际 的 自

有 近 百 台 机器 人投人 使 用 。

”

公司在欧洲拥有 ３４ 个办事处 ，
２ 个海外动化行业客户 是我们优质的合作伙伴 。

”

萨克森州特洛伊恩的 ＭＡ 自 动化德 国 的生产站 。 ＳｔｅｆｆｅｎＭ ｏｄｅ ｓ 解说了供应公司的理念 。

结构维护工作主管 Ｓ ｔ ｅ ｆｆｅ ｎＭ ｏ ｄ ｅ ｓ 说道 ，自 从 ２ ０ ０４ 年 工 厂 开 业 起 ， 德 国全 自 动机器 人 系 统规 范 了 自 动 化

他描述 了高度复杂的机械 。 该公司属于弗 格 兰办事处就致力于生 产 单件 、 钢焊接 和 装 配 线 。 在这
一

领域 ， 机器 人

Ｃ ＬＮ （ 包括 ＭＡ 自 动化 ） ， 是本部在意制 和 铝 制结构的外部车身壁板 ， 并拥有负 责 抓取 后 盖 。 过去 ， 这 一 工 作 也 反
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图 ３ 拖链 系 统 有
一

个整合的弹簧系

统 ， 这样就能 自 动

生成定 向预应力 ，

可以在快速移动过

程中避免循环和电

缆压力

复 发 生 工厂停机 的事情 ， 这是 由 于工对空 间要求极 为苛 刻 ， 对 能量 传 输 同装 点安装 至机器 人上 ， 无论 是在两侧

厂安装 在机器 人上 的 软 管接 头无法 承样也提 出 了这样 的要求 ， 拖链 系 统要还是 在端部 。 这 多 亏 了 低安装高度 和

受现场 的严苛条件 。 设备会 出 现停机 、 求 有 高拉伸 强度 及 低重量 ， 当 速 度 从狭长 的拖链 引 导 ，
ｔｄ ｆｌ ｅｘ

？

ＲＳ 可用 于所

反复拖甩的情况 。

“

整套 系统
一

年平均零达 到 ２ｍ ／ Ｓ
，
拖链 同 样需要承受 高 拉有 机 器 人 的 可 靠移动 ， 即 使是 在严格

停机 ６ ５ ７ 分钟 。 这 就意 味着我 们 每年伸 力 ， 而 且对
一 些特殊 现场 而言 ， 还的安装空 间 内 。

累积损失达到 １ ０ ００ ０ ０ 欧元 ， 随着脖间需要能够承受大量焊渣 。免润滑拖链系统有
一

个整合 的弹性

的推移这将无法承受 。

”

Ｓ ｔ ｅ ｆｆｅｎＭ ｏ ｄ ｅ ｓ
“
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？

Ｒ Ｓ

”

系统能 有效 的 防止系 统 ， 将纤维棒插人纤维棒模块 ， 自

说道 ，

“

因 此我们着力于寻求解决方法 。 缠 绕 和 电 缆应 力 。 自 ２ ０ ０ ８ 年春天 起 ， 动生 成 了 定 向 预应力 。

“

伸缩装置与钓

机器 人 共 使 用 八种 不 同 的 工 厂位置 ， 来 自 德 国 科 隆 的 易格斯供 能拖链 就投鱼竿 相 似 ， 可保持拖链能够 承受 张力

可 以精确地抓取单独 零件 ， 并最终在人了使用 。 该项 目 使用 ｔ ｒ ｉ ｆ ｌ ｅ ｘ
？
Ｒ Ｓ 系状态 。

”

图林银州 易 格斯办公室技术顾

２ 个水箱间完成后盖堆放 向前移动至其统 ，

一

种 紧凑 的 通 用 模块 ， 可 以 用 节问 Ｙｖ ｅ Ｋ ｉ ｒｓ ｃｈ 解释道 ，

“

通过这种方式 ，

他设备 。 通 过 布 局 ， 我 们 正 在谈论 干省 空 间 的 方 式 引 导供 能拖链 并 贴 近机拖链总能紧贴机器人端部 ， 甚至可 以在

涉 值 高达 ３ ｃｍ 的情 况 。

”

复杂 的模块器人臂 。 它可 以快速 简便地在 现有安复杂 的三 维移动 中避免循环和 电 缆压
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被工件 、 以及加 工头或者其它 边
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统确保在复杂的移动 、 甚 至是六麵 ？兄
１ 「 Ｗ

下 保持
古
产 的 灵活性 每 欠链节可在图 ７Ｓ ｔｅｆｆｅ ｎＭｏ ｄ ｅ ｓ

德国 ＭＡ 自动化 （
左 ） ＇ＹｖｅＫ ｉ ｒｓｃｈ



图林根州的易格斯办公室
，
自产品改

’￥＾
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二 °
＇

＞ ｆ ； ＇

＇

革起 ， 维护部主管 Ｓｔｅｆｆｅ ｎ Ｍｏｄｅ ｓ 每年可节省六位数的停机成本

纵轴方向扭转约 ± １ ０

°

 ， 这为 电缆在不

同集合形状 的情况下提供引导提供 了 帮

助 。
“
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”

供能拖链在半径和扭转范性 能 ， 其 抗 冲 击 、 耐磨 损 、 坚 固 、 耐

高强力 吸收 发生在所谓的
“

拖车原围 内 的运动 中 ， 其整 合的 止动系统为 电脏污 的性能 ， 可 以 阻挡严苛环境下 的

则
”

（类似于
“

球槽
”

机制 ） ， 基座和球缆提供了完美的弯 曲半径 。 最终 ， 整个焊接灰尘 。 简 易 连接 和 配套 附件 ， 如

体形成高度灵活的连接 ， 将三轴顺畅移系统 的通用移动性也促成 了运动轨迹的去 应力 系统 、 夹具等 可将安装 时 间 最

动和优化伸缩结合 ， 以此确保 高 张力 。 规范 。小化 。

纵 轴 方 向 每 米 最 高 可 扭 转 ± ３ ８ ０

°

。另
一个关键在于拖链 出 色 的 机械

“

我们拥有 易格斯安装 的第
一

套拖

链供能系统 ，

”

Ｓ ｔｅ ｆｆｅｎＭ ｏｄ ｅ ｓ 回 想 。

“

当

时 ， 有一个每天八小时的窗 口 期 ， 之后

机器人重新开始运作 ，

一

切都运行得很
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＆１ ：、
ｓ新设备 的 资 金 。 资金 的 数 目 为设备

的 ０１諸訂 明 确 、 强 有 力 的 荐 作

１ ｆ 丨

： 卩 ； ｆ— ｌ  ｌ
Ｖ」 ｕＷ卩「 Ｍ （ ｕ ｌ 。 、

＾
３１ 躺 卩  ｔＬ ４ １  ；彳隱越  ｉ

ｄ系

卜 ’

ｉＨ■ 胃 代 表 ’Ｙ ｖ ｅ Ｋ ｉ ｌ

．

ｓ ｃ ｈ 展 示 了 该 系 统 。

Ｉ邏ＩＪ 随 后＿＿． 找 满 足 技 术 和 经 济 要

■ 解 次 ／／ ＬＵ上 丨 Ｌ １

、

Ｉ

ＩＭ ｌ他 ｆ ｌ

ｗ ｉｕ
－

＇

Ｉｒ ：ｒ ４；

ｉＭ
， ｊ ＾

－ ＇

： ＾ ． ＇

－
ｉ

ｎ

图 ６ 抗冲击 、 耐磨损 ： 保护装置在极端机器人移动过程中提供额外的保护 统已经过测试 。 ＧＬ３
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