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智能单元

模块也系统＿ｍ
＾了造局效率局性能装配

近年来 ， 电子 、 睬打技术 、 汽车及消费品行业的高性能装配系统 已逐步发展成为智能化 ．

一

体化的解决方案 。 如今的装配系统 Ｌ１不再局限于传统的取放应用 ， 所支持的工件范＿ 也 曰 益广泛 ，

它们无需用户干预即 可灵活应对矜种需求变化 ， 既可保证零出错率 ， 又兼具
“
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的功能 。

坩于实现装配 自 动化的模块化系统不仅可以轻松驾驭这些趋势变化 ， 还能提供各种智能化工具 ，

从而最大限度地减少工程与装配工作 。
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实现高性能装配 ， 必须考虑三大益和竞争力 。 随 着 当 今 装配过程 的 日是规划工具不 完善 ， 都 会严重 阻碍装

＾＾要素 ： 采 购与运营成本 、 节拍时益复杂化 ， 各组件之 间 的协调性开始配过程 的规划 与 实施 ， 以及 持 续运行

间 和过程 稳 定性 。 这三大要 素 必须 同受 到 前所 未有 的 重 视 。 无论是机械连能力 。 因 此 ， 选择模块化系统时 ， 预先

步 优 化 ， 才 能 确 保 装 配过程 的 成 本效接 元件 缺 失 、 控制 器 系 统不 兼容 ， 还确 定 关 键 的 标 准 变
？

得愈 加 重要 。 这 些

标 准 包括模块化 系 统的 作 用 范 围 、 规
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＾模 等 级 、 组 合 选 件 的 范 围 及 各 个模块

性 、 錄雛獅雜ｇｆｆｉ 、 能源效率 、
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ＢＬ一
？－

雄 克拥 有 强 大 的 模 块 化 高性能 装

统 的 诸多 优 势 。 无论 尺 寸 大小 、 气动

还是 电动 、 模块化还是 紧 凑 型 ， 无论

图 １ 在高性能的装配环境中 ，
组件之间的精准交互至关重要 。 雄克的标准模块化系统可以在简化系

抓取 、 旋转还是平移 ’ 但 凡 客 户 想象

统规划的同时 ， 提高过程稳定性 得 到 的需求 ， 雄克 系 列 产 品都能
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满 足 。 此外 ， 该 系 列还 提供各 种必要９ ￥Ｍ
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完 成 极 少量 的 工 程 与 装配工 作 ， 即 可
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件组成 。 采 用 该 系统后 ， 许 多 不 同 的 ｋｌＬＵＬＨｐ ：

ｔ
：ｂ

搬运模块无需机械调节 即 可 自 由 组合 ，，
丄

－

地
？５画 乂

ｔｉｌｆｃ
同 时又能保证配合精准度 、 角 度精度 、 Ｕ ａａ

＇

Ｉ

安全性及稳定性 。 所有立柱均经硬化镀
｜

Ｖ

＇

ｊ
ｕ｜

Ｊａ１ ｊ

铬及打磨处理 ， 可确 保 出 色 的稳定性 ，Ｂ Ｉ￡Ｌ

并将形状与位置公差缩小至 ０ ． ０ ２ｍ ｍ
， 图 ４ 雄 克 ｐ ＰＵ Ｅ ＾＿ ＾１８＾

同 时还 可 以实 现 无振动运动 。 模块化 列可 自 由
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系 统提 供三＿紐 ：
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固 型装 配 系 统 ） 、
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方 案 ） 和 ２ ０ｍｍ（ 空 间 有 限 的小规模

应用 ） 。 为简化模块 的选型与配置 ， 雄Ｄ ＩＮ 螺丝 。 使 用 该工具 能立 即 确 定包模块等 各个模块 的 配置 。 这些软件工

克还推 出 两款 强大 的 规划 工具 ： 雄克括所有标 准零件在 内 的必要装配附件 ， 具 不仅 能够最大 限度 发挥各个组件 的

Ｋ ｏｍ ｂ ｉ ｂ ｏ ｘ 软件可帮助用 户
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键选择合并计算 出 组合模块 的位置坐标 。 雄 克高性能 优势 ， 同 时还 能避 免 因 选型不

适 的 法 兰盘及所需 的 中 心定位元件 和Ｔｏ ｏ ｌ ｂ ｏ ｘ 软件可简化从取放单元到旋转当造成的成本增 加 。

此外 ， 该系统还可 以根据运行期 间
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可节约时 间 ，
又能提高规划 的安全性 。

确定的模块数据与配置可通过互联网直

＂ ＩＩｉ 接下载 ， 也可作为 ＣＡＤ 模型使用 。

ＸｋＩ 系列特别 的微麵解决方案 。 这些微型
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至进给或放置单元准备就绪 。 这样 ， 定

图 ２ 雄克面向所有应用提供各类模块 ， 从紧凑型取放单元到模块化取放系统 ， 不
一

而足拍器就可 以协调各上下游ｎ：作站 ， 从而
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提高整个系统的生产能力和过程稳定性。Ｗ ／ ｒ

与此 同时 ， 这些单元本身也可 以非常轻
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磨损直 线驱动 ， 可提供 更多 的便 利性 ： １ｆ＾ ＼

可通过智 能控制器对延长臂和执行器进

行控制 ， 而无需更高级 别的控制器 ， 《ｉ ；
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Ｊ＊集 ｊ￥到 自 ＃＆￥＠ 中 。 搭 ｌｅｉ集成￥图 ６ 雄克 Ｅ ＬＰ 线性模块具有调试与维护成本低 、 能源效率高 、 生命周期成本低等特点 ， 赢得了用户

电机的低磨损 电机混合 电缆以及传感器的青睐 。 其 自主教学功能更对电动线性模块领域有着划时代的影响

电缆可用于部署带有 ｃ 轴和机械手的低
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ＥＧ Ｐ 小型元件 电动机械手等 电动执行器可调模块 ， 再到 智能化机 电
一

体化机械闭并不 比气动机械手复杂 。 雄克釆用 了

提供 电流和 电信号 。 手 。 而后者还提供了
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图 ５ 雄克 ＥＧ Ｐ 小型元件电动机械手与气动机械手
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