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丨 技术前沿

码垛机器人

大功率 ， 小空间

德国 Ａ ｋ ｏ ｎ 公 司 的系统 设 Ｕ
？

人 员拒绝复杂 ， 他 ｔｆ ］的专业知识在 Ｌ ａ ｃ ｕ ｆａ 码垛项 目 中得以展示 ，

该项 目 的挑战在于 ： 川于机器 人 丨

’

丨 动化操作的场地 卜分有限 。

文 德国 ＡｋｏｎＲｏ ｂｏ ｔ ｉ ｃｓ 公司

国 不 莱 梅的 Ａ ｋ ｏ ｎＲ ｏ ｂ ｏ ｔ ｉ ｃ ｓ 公 司项 目 的最 终成果显著 ：
三个相邻而内就可 以完成 。 为 了设置不 同 的产 品规

是完成焊接 、 码垛 以及各种 处理设的 Ｋ ａｗ ａ ｓ ａｋ ｉＲＤ０ ８０Ｎ 型码垛机器人各格 ， 抓臂中集成 了
一个可 以无极调节抓

任 务 的 专 家 ， 而位于菲斯 腾 瓦尔 德 的自 操作
一

台灌装设备并完成容器的灌装 ， 臂宽度 的 外部伺服轴 ， 通过这种方式 ，

Ｌ ａ ｃ ｕｆａ 有限公司的业务内容正好与 Ａｋｏｎ在此过程中 ， 每个安放机器人和欧洲垛板设备各工作单元的最高速度达到 ７ ５ ６ 桶 ／

公司 的 自 动化理念吻合 。
Ｌ ａ ｃ ｕ ｆａ 公司提的机位都保持最小化 ， 同时课板堆和 内衬ｈ

， 达到 了机器人效率的 ８０％ 。

出 的要求是让从油漆生产到 人库存放过垫板 的放置确保所有必要工作步骤都能
“

快捷 、 简单和 方便 ！ 此 外 自 动化

程 中 的 多 个油 漆 灌 装设 备实现 自 动化 ， 毫不妨碍地交错进行 ， 最后还在设备旁 留还将我们 的工人从体力劳动 中解放 出来 ，

灌装和封盖后的油 漆桶 由 自 动 码垛设备出 了正好可供叉车出人大厅的空间 。使其能够转而从事价值更高的工作 ，

”

这

堆放到欧洲垛板上 。
Ａ ｋｏ ｎ 公司全权负责为该项 目设计抓臂时 ，

Ａ ｋ ｏ ｎ 公司的是 Ｌ ａｃｕｆａ 公司生产经理 Ｓｖｅ ｎＭ ｉ ｅ ｌ ｅｎｚ 对

该项 目 的实施和方案 。专业知识经受住 了考验 ， 因 为抓臂 中要Ａｋｏｎ 公司设备方案及其意义的评价 。

集成三种不同的功能 ， 抓臂
“

严格区 分 单个工作站 的总体方案

由
一

个吸人抓臂和两个不同使 整 体 设备具 有 最大 的 灵 活性和 稳 定

这此都增加 了项 目 的难度 。可编程控制器本 身 负责从灌装 、 压

采 用 了６ ０ 多 种 不 盖． 到 进 入高架 仓 库这
．

过程 中 的数据处

／
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雛 制 器 屮 ． 所 ｆｔ这些功能 做 足 因 为 前 面提 到 的 设 备方 案 ，
Ｍ ａ ｒ ｔ ｉ ｎ

纏成紐紐 ， 更换产品 Ｈ ｕ ｂ ｅ ｒ 介绍逍 ：

“

尽管拥冇
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卜共 同 的上

广－ －
＾

 Ｈ
＇

ｌ ｉ Ｌ ｆ
－

ｔｍ ｕ ｚ ．

Ｉ

＇

＾ ｉ ，３ ｆｒ
Ｌ

ｉ

Ｌ＾＾－

ｒ

－

ｒ 或方關时需要更换夹抓 ， 台设备进行调整和维护时 ， 其它两 台设

图 多爪机器人在处理垛板 、 内衬垫板和工件与整个产品更换
一起 ２ ｍ ｉ ｎ备可以继续生产 。
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