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解决方安

机器人单元优化数控加工过程
在活动机器 人单元中 ， 库卡 ＫＲ ＡＧ ＩＬＵＳ 型机器人在加 Ｃ中心承担装料卸料 工作 。
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活动抽斗系统的移动机器人麵！Ｐ＿｜ｉ
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单兀 ）舌动托盘 图 １Ｄ ａ ｎ ｎｏ ｒ ｉ ｔｚｅ ｒ Ｍ ｅｄ ｉ ｚ ｉ ｎ ｔｅ ｃ ｈ ｎ ｉ ｋ 工厂的加工中心里 ， 库卡 ＫＲ ＡＧ Ｉ ＵＪ Ｓ 型机器人在移动机器人单元中

由 于在全球范 围 内 ， 对 ＤＭ 公司 的工作可靠地保障了上料卸料过程 ， 而且具备极大的灵活性

产 品需求很大 ， 所以其在数控加工方面

若仅利用 现有设备和生产过程 已经难 以

满足客户 的长期要求 。 因 此 ＤＭ 公司找由 ＷＢＴ 开发的机器人单元 ， 由库卡 ＫＲ的无人操作 。

”

ＤＭ 公司的生产经理 Ｊｕ ｌ ｉ ａｎ

到 了 Ｗ Ｂ Ｔ 自动化公司 ， 并随后采用 了 自ＡＧ ＩＬＵＳ 系列机器人 中的 ＫＲ ６ Ｒ９００ 型机Ｄａｎｎｏｒｉ ｔｚｅｒ 这样介绍它的优势 。 而且由于

动化机加工与生产过程整合起来的方案 ， 器人来承担上料和卸料工作 。 从 ２０ １ ５ 年该机器人的使用者界面非常容易操作 ， 因

这是
一

个以机器人为基础的解决方案 。 由九月 开始 ， 带有活动抽斗系统的移动机此并不需要对机床 的操作人员或是数控

此面临的挑战 ： 因 为缺乏劳动力 ， 以班器人单元活动托盘就在 ＤＭ 公司正式投机床的设定人员实施额外的培训 。

次为单位的工作方式需要太多 时间 ， 在人使用 。

“

这种机器人具备灵活性 、 精确

将来会被逐步淘汰 。 除却这个原 因 ，
ＤＭ性 ， 速度快而且 占地面积小 ， 对于急需提低摩擦系数的辊轮 、 定位工作台

公司也应该将能力较强的员工们从单调Ｓ产能的我们而言 ， 这种机器人是我们 和编码系统保障了机器人单元最

的上料卸料工作中麵出来 。 解决方案 ： 的最佳选择 。 有 了这种机器人 ， 我们可 大限度的灵活性

移动机器人单元 （
ＭＲＣ

） 活动托盘 。 这是以在第二班次和 第三班次实现数控机床ＤＭ 公司 的车 间 内 ， 在 引 进移动机
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同时还能保賴歷确性

图 ２ 库卡的 Ｋ Ｒ ６ Ｒ ９００ 型机器人的抽斗从
一

个

白色喷漆的部位打开并放出托盘 ，
然后将零件
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取下并将它们麵陕紧工装上Ｕ
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“

我们对于这
一

解决方案非常满意 ，
从长远看 ， 我们会着手将自动化的应用进

一

步扩大至其他

托盘 ， 然后将零件取下并将它们放置到夹 的机器人单元 。

”

ＤＭ 公司生产经理 Ｊ ｕ ｌ ｉ ａ ｎ Ｄ ａ ｎ ｎ ｏ ｒ ｉ ｔｚｅ ｒ 总结道

紧工装上 。

“

我 们可 以靠近并检验零件的

质量 ， 还可 以在不打断 自 动化操作的 同

时调节各种参数以保障生产过程的可靠界面与定位工作台 ， 移动机器人单元活公司的工厂来说 ， 该项投资 已经是物超所

性 。

”

ＤＭ 公司经理 Ｊｕ ｌ ｉ ａ ｎＤ ａｎ ｎ ｏｒｉ ｔｚ ｅ ｒ 补动托盘可以被安全而准确地固定在加工值了 。 现在 ， 机器人单元与加工 中心工作

充道 。 紧凑型的 ＫＲ ６ Ｒ９００ 机器人的工作中心的理想位置 。

“

依靠低摩擦系数辊轮的协同性已经很好了 ， 因此对生产零件数

跨度达到 ９０ １ｍｍ
， 最大负载为 ６ ｋ

ｇ ， 库设计 ， 该移动单元可 以轻松地以手动 的量也可以做更长时间的预测 ， 而且也可以

卡的小型机器人在此类应用 中堪称完美 ， 方式移动到 下
一

个工作地点 ， 固定好并选择提高加工 中心工作时间 。

“

我们使用

在 以极高速度工作的 同时还能保证极度开始工作 。

”

Ｂ ｕ ｒｋｅ ｒ ｔ 强调说 。 这种移动机了新的铣床技术 ， 这样就减少 了下游
一

的准确性 。 器人单元活动托盘设计有 内部编码系统 ， 些多余的生产步骤 ， 其实这不仅仅是简化

“

我们所开发的这种机器人单元可 以利用 该编码能检测 到机器人本体被 固定过程步骤的 问题 ， 同样的 ， 产品质量也得

同 时控制 四 个抽斗 ， 每
一

个抽斗 中都有在哪
一

个设备上 ， 从而 自动调出在该设备到 了提高 。

”

经理 Ｊｕ ｌ ｉａｎＤａｎｎｏｒｉ ｔｚｅｒ 表示 。

两个按照产 品形状定制 的托盘 ， 因此这上会用到 的程序以方便操作者 。 ＤＭ 公司现在可以彻底消除
一些过去存在

样的机器人单元特别适合小批量或是 中 的如 由于手工夹紧工序所导致的 问题等 ，

等批量的生产 。

”

ＷＢＴ 公司的首席执行官 为未来的Ｉ作步骤考虑添 ＪＪ Ｉ１更 可 以更好地管控生产过程 。

“

我们对于这

Ｊｏａｃｈ ｉｍＢｕｒｋｅｒｔ 这样解释道 。 单个设备的多机３§人单兀一

解决方案非常满意 ， 从长远看 ， 我们会

扩展 ， 例如去毛刺工作台 、 检测设备 、 出
“

根据设备 的 不 同 用 途 ， 该机器人着手将 自动化的应用进
一

步扩大 ， 其他的

料检验设备 （程序控制抽斗 ） 或是测量装单元的成本在每小时六欧元到八欧元之机器人单元 ， 例如 ， 短小零件的转向或将

置等 ， 这些都可 以根据顾客 的个性化要间 。

”

Ｂｕｒｋ ｅｒｔ 强调道 ， 在这样的成本水平来的组装工序等 ， 这些也是我们很感兴趣

求量身定制 。 利用 其整合 了交互接 口 的下有利于快速收 回 采购 成本 。 对于 ＤＭ的领域 。

”

Ｊｕ ｌ ｉ ａｎ Ｄａｎｎｏｒｉ ｔｚｅｒ 总结道 。 ＣＫ１
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