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台 ｕ ｒ 机器人正在打印标签

父 ％
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协作机器人

在循环作业周期内灵活应用的机
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很 多行业的生产过程中都涉及对部件进行标 ｉｄ以及识别 ， 为 了确保生产流程的持续性 ， 打印

标签作＃必须可靠进行 ， 而作业灵活且高效的机器人臂恰好能够满足这
一要求 。

ＸＳ ｔｅｆａ ｎ ｉ ｅ Ｓ ｃｈｏ ｎ ｂｅ ｒ
ｇ
ｅ ｒ

于 德 国 巴 登 符 滕 堡 州 的 Ｔｏ
ｐ
ｅ ｘ 主要用于各个工业生产领域的个性化

“

标 与标签打印设备匹配

公 司 成 立 于 １ ９ ８４ 年 ， 如 今签标记打 印
”

， 其主要客户是世界范围 内Ｔｏ ｐ ｅ ｘ 公司除 了研 发纯标签打 印装

约 有 员 工 ５ ０ 人 ， 该 公 司 除 了 设 在的汽车制造业 、 电子工业和 制药业领域置外 ， 还 自 行制造标签打 印设备 。

一

部

Ｅ ｒｋ ｅ ｎ ｂ ｒｅ ｃｈ ｔ ｓｗ ｅ ｉ ｌ ｅ ｒ 的公司本部外 ， 在德的生产厂家 。 除了这些行业的企业安装分 Ｔｏ
ｐ
ｅ ｘ 标签打 印装置里 已经集成了机

国北威州 以及 中 国和美国还设有分公司 。 有 Ｔｏ
ｐ
ｅ ｘ 公司 的机器外 ， 还有来 自 如航器人 ， 特殊的工艺在于 ： 标签打 印 装置

Ｔｏ
ｐ ｅ ｘ 公司是

一

家
“

标签标记打 印
”

领空工业等青睐于此类专用 机器的其它企必须与每个客户 的新产 品生产步骤相适

域的专 用机器生产厂家 ， 其研发的设备业 。 应 ， 这样才能够在集成机器人后无差错
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地继续进行生产 。 为此 ， 不仅必须要对＾＾，

数据进行调整 ， 还要找到机器适合 的接 －
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， 否则必须魏器人的应臟行相应
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■序化 。 ；
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过去 ，
Ｔｏ

ｐ
ｅ ｘ 公司研发的卡片式系统 Ｉ Ｉｔ ｐ ｓ ／

ｊ

是以步进电动机和伺服电机驱动轴系统的图 ２ 标签打 印装置必须
ｆ ｉ

（


＊ １１ １

＇

方式投人应用的 ， 由于只能为单
－

的应用 适合每 个 客 户 的新 的 生
Ｉ 、 ｜

提供服务 ， 所＿ 偏麵 分 ，

１

－Ａ

而且很不灵活 。
Ｔｏｐ ｅｘ 公司 的 销 售 主管继续进行

Ｍａｒｋｕ ｓＳ ｔｅｅ ｒ 说 ：

“

为 了实现生产流程的安

全 确保装置在持续运行中不出现故障 ，

我们还需要
一

个助手 ， 这样才能对设备做ｋ
到百分之百的放心。 为此 ， 早在 １ ５ 年前

我们便已决定要使用机器人来实现客户企

■定 义的生产麵 动化 。

”

机器人手臂能够简单进行程序化

在此期 间 ， 机器人在包括从通过激器人臂不仅具有高灵活性还可进行简单的 ＵＲ５ 机器人 ， 客户 的产品不仅能够标

光标记文字到 处理标签打 印在 内 的各种程序化 ， 能够更好地适用 于标签打 印和明钢 圈各种不 同 的直径和高度 ， 而且能

不 同 的任务 中得以应用 ， 丹麦
一

家通用各种 不 同 类型部件 的控制 。 此 外 ， 由够在钢 圈的弧形表面上打印标签 。 为此 ，

机器人制造公司研发的轻型机器人也应于 ＵＲ 机器人臂不仅能够承担机械方面Ｔｏｐ ｅｘ 公司在各个机器人臂上均集成了
一

用于这一领域 。
Ｍ ａ ｒｋｕ ｓＳ ｔ ｅ ｅ ｒ 补充道 ： 的任务 ， 还可承担控制 技术方面的所有个带有真空功能的工具 。

“

我们还致力于 Ｕ Ｒ （ 通用 机器人技术 ） 任务 ， 能大大节省时间 ， 提高效率 。 因

机器人臂 的研究和应用 ， 原 因是 ＵＲ 机 此 ， 我们在装配专用 机器时非常愿意采 可轻松实现在不同表面进 彳亍标

用 ＵＲ 机器人手臂 。

”

而且 ，签打印

从距离上看 ， 我们与机器人通过釆用 真空装置 ， 机器人能够抓

』物龜 技术经销商 ＷＭＶ 公司相距取 Ｔｏ
ｐ
ｅ ｘ 打 印机上打 印 的标签 。 机器人

＾ 很近 ， 在我们 决定釆 用 Ｕ Ｒ
－

旦抓紧标签便运行到
－个钢麵停住 。

ＩＨＨｎｒｆ１＾３１ 机器人手臂方面 ， 该公司提 Ｓ此 ， 由
－个专用 传感器来识删酬

供 的 技 术 咨 询 起 了 重要 作 外径 ，
这样便能够顾及 到部件各种不 同

用 。
Ｍ ａｒｋｕ ｓＳ ｔｅｅ ｒ 说 ：

“

值得 的外 形尺寸 、 高度 以及弧臟面 。 如果



＇

Ｖ
欣慰的是 ，

－

开始 ， 该公胃 ＵＲ５ 机器人找到了包装带 ， 那么便先将

■
ｌ

：

 就建议我们在研发设备 中应 标签打 印在 固定的位置上 ， 接着借助于

用 ＵＲ５ 机器人 ， 并在我们
一

个滚动 的动作 ， 使整个钢圈在直径上

研发的各个时间点上均给予均打 印上标签 。 这种作业方式每分钟可

了多方位的技术咨询 。

”

完成 ３
￣

４个钢圈的标签打印作业 。 接着 ，

＼＾＾＾＾＝
＝＾４在 Ｔｏｐ ｅｘ 公司近期实施这些钢圈便进入下

一个生产流程 。 目 前 ，

＾Ｘ■的钢 圈打印标签机器人研究Ｔｏ
ｐ
ｅ ｘ 公司应用 ＵＲ５ 机器人研发的设备

Ｉ －项 目 方面 ， 为 了能够确保客已在世界范围 内售出 ２０ 台 。
Ｍ ａｒｋｕ ｓ Ｓ ｔｅｅｒ

Ｈ
＾户企业实现无可挑剔的生产坚信 ， 还将售 出更多 ， 他表示 ：

“

为 了能

流 ，
Ｔｏｐ ｅｘ 公司研发的标签够更加高效地为我们 的客户提供灵活的

打 印装置装有若干协作进行技术解决方案 ， 我们加强了对 ＵＲ 机器
图 １ 为了能够确保客户企业实现无可挑剔的生产流 ，

Ｔｏ ｐｅ ＞ （ 公司研发的标签打 Ｅ卩装置装有若干协作进行作业作业 的 ＵＲ 机器 人 。 现在 ， 人臂的研究 ： 。 我们发现 ， 客户对
？

轻里 ［结

的 ｕ ｒ 机器人 使 用 这 种 为 钢 圈 打 印 标签构专用机器人的需求在不断加大／ｍ
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