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木结构建筑物屋顶的每根梁都是独
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股份公司应用 Ｇ ｕ ｅｄ ｅ ｌ 股份公司研制的门架式机器人直接通过

ＣＡＤ （ 计算机辅助设计 ） 实现了高度个性化生产

解决方案

应用于建筑行业的门架式机器人
一建筑物屋顶结构住业 内 引起 ｆ轰动效应 ， 在其 ２ ３ ０ ８ｍ

２

的面积 内 ， 总计 由 ４ ８６２４ 根木板条回

和 ８ １ ５９ １ ９ 颗钉子有机地组成 了 该屋顶结构的整体造型 。 值得注意的是 ： 该屋顶结构的桁梁全部是
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台门架式机器人数字化建造的 。 胃
更多精彩请扫描二维码
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￥迄今为止 的技术极 限突 然 出 乎人的桁架节点组成 ， 是
一

个现代建筑的杰已经 能够精 准 而 又经济地实施 。 在此 ，

们 的意料时 ， 便被许多人称作是作 ， 与此 同 时 ， 还成 了数字化木结构制Ｇ ｕ ｅ ｄ ｅ ｌ 股份公司研发的 Ｗ〇 〇 ｄｆｌ ｅ ｘ ５６ 型

一个新时代 的开始 ，
这当然不是偶然的 。 造的里程碑 。 由 机器人进行辅助装配的多功能 门 架式机器 人 则是实现该数字化

站在这项有潜力持续改变木结构生产 自 １ ６ ８ 根桁梁组成 了 类型各异 、 外形尺寸生产的关键 。 在此 ，
Ｅ ｒｎ ｅ 木结构股份公

动化程度的项 目 后面的是瑞士 ＥＴＨ 苏黎复杂的建筑物屋顶结构 。荀草拟出 了数字化生产方案 （ Ｇ ｒ ａｍ ａ ｚ ｉ ｏ

世建筑技术研究院 （
ＩＴＡ

） 和建筑学教授 Ｋｏｈ ｌ ｅｒＲｅ ｓｅａｒｃｈ
） 。 当 Ａ ｒｃ ｈＴｅｃＬａｂ 股份

以及数字化生产方案 （
Ｇ ｒａｍ ａｚ ｉ ｏＫｏｈ ｌ ｅ ｒ 从设计直至 ｆＨＩ机全 ｇＵ使用通 公司设计 出

“

排列 顺序屋顶
”

后 ， 便可

Ｒｅ ｓｅａｒｃｈ ） 。 这座名 为 
Ａ ｒｃｈＴｅｃＬａｂ的建用的数字链直接 由 ＣＡ Ｄ（计算机辅助设计 ） 数据来

筑物屋顶 由最大长度为 ３ｍ 的 ４ ８６２４ 根迄 今 为 止 ， 过去 几乎 无法 实现 的实现数字化生产 。 Ｅ ｒｎ ｅ 木结构股份公司

长短各异 的木板条和 ６４９４４ 个不 同样式更谈不上可付费使用 的数字化生产如今的副总经理 Ｔｈ ｏｍａ ｓＷｅｈ ｒ ｌ ｅ 表示 ：
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筑物屋顶的哪些部分可 以 采 用 木结构 。
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该试验的首要 目 的是要实现数字化生产 。

通常要使传统方式的桁梁生产实现数字
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每臟钉細＿ 、 麵細

和补充耗材均可采用 平板 电脑进行光学 图 ２ 现在 ，
数字化 、 机器人生产开拓出木结构生产领域无法想象的可能性 。 如果不是使用机器人

控制 。 进行生产 ，
ＥＴ Ｈ 苏黎世建筑技术研究院 （ ＩＴＡ  ） 便不可能经济地实现 Ａ ｒｃ ｈ Ｔｅ ｃＬａ ｂ 建筑物木结构屋

顶的生产

７ 轴 门 架式机器人是欧洲 当前

最大型的门架式机器人其作用 范 围 长为 ４ ８ｍ
、 宽 为 ５ ． ６ｍ

、 高 孔 、 桁梁设置 、 钉钉 、 夹紧等作业 。 该

Ｇ ｕ ｅ ｄ ｅ 丨 股份公司研发的可灵活进行为 １ ． ４ｍ
。
Ｗ ｏ ｏ ｄ ｆｌ ｅｘ５ ６ 型 ７ 轴 门架式机Ｗｏ ｏｄｆｌ ｅｘ５ ６ 型 ７ 轴 门架式机器人装有

一

作业的 Ｗｏ ｏ ｄ ｆｌ ｅ ｘ５ ６ 型 ７ 轴 门架式机器器人是欧洲 当前最大型的 门架式机器人 ， 个 Ｓ ｃｈｉｍｋ 公司研制 的大功率的刀具快速

人 由
一

个标准 门 架 、

一

个 ３ 轴线性模块其设计装车能 力 为 ８  ｔ
， 这是根据 Ｅｍ ｅ更换装置 、

一

个夹具系统控制装置和
一

以及
一个结构设计得坚实耐用 的 ３ 轴手木结构股份公司堆垛机的最大承载能力个张紧技术装置 ， 借助于该张紧技术装

动铰链组成 。 该标准 门 架可运行的长度 进行设计的 。置可在最短的时间 内全 自动化地更换各

超过 ５ ３ｍ 。
Ｗｏ ｏ ｄ ｆ ｌ ｅ ｘ５ ６ 型 ７ 轴 门 架式根据生产作业的需要 ，

Ｗｏｏｄ ｆ ｌ ｅｘ５ ６个刀具 。

机器人的重要控制技术是 由 ＲＯＢ 技术股型 ７ 轴 门 架式机器人可在长度为 １ ０ ０ ｍＥ ｒｎ ｅ 木结构 股份公 司 的 副 总 经理

份公司 （
ＲＯＢ －Ｔｅｃｈｎｏ ｌ ｏｇ

ｉｅ ｓ ＡＧ
） 研发的 ， 的 厂 房 内 延 伸 ， 全 自 动 化 实施锯 、 镗Ｔｈｏｍ ａ ｓ Ｗｅｈｒ ｌ ｅ 认为 ， 该刀具快速更换装

置确实是实现其所要求 的灵活作业的 关

键 。 迄 今 为止 ， 在木结构 的设备大多装
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ｒｆ作 。 賴块在
一个线性轴上运行 ， 并能

義过
一

台钉钉机接收 ｚ 方 向上的两个

作业站点 ， 即在木板条被夹紧时将其定

；


＾＾ 位 ， 以便进行钉钉作业 。 全部所需控制

ｉ－ｗ


信号 以及能源仅通过快速转换离合器进

行传送 。 而
一

台机动式 圆锯 、 水冷却机

＿
＿
＿
！ … ｆ器人心轴或用 于控制木板 的真空夹具所

图 １ 木板条
一

旦定位 ， 便全 自动化地被钉子钉牢 需控制信号 以及能源也同样仅通过快速
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工 业Ｉ Ｉ器八２ ０ １ ７
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０ ２现代制造２ ３
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转换离合器进行传送 。

“

实现这样的转换 ｓ ， 郎 动 ｍ 动 装碰＾ ｊ ，

我 们 既 不需要使 用
一

名 工 作 人 员 也 不需是 ｓ ｃ ｉｕｍ ｋ 公 司 的 利 ｝ｒ
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要使用
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台起重机 。
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Ｔ ｈ ｏｍ ａ ｓＷｅ ｈ ｒ ｌ ｅ 如产 品 ， 其 可 确 保 快速 转 ？＊？？＊
， ■ ■

，
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：４ ｉ ｒ
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是说 。 必要时 ， 由
一

台 ＸＸＬ 机器 人全 自换 头 与 快速转换适配器、

动的转换 固 定存放在所定 义站点上 的 刀 之 间 按 生 产 流程 稳定地一 Ｙ ｛
ｅ ｒ ｎ ｃ，

；
：
ｉ １^

具 。 ．
ｉｉ 接 ，


＇ １

０ ． ０ １ ５ｍｍ这是该模块 与 ｔ


？

用于稳定连接的快速转换模块当 今市场上其它模块 的

来 自 世界范围 内最大的 Ｓ ｃｈｕｎｋ 公司
一

个显著 区 别 。 该快速 ￥

的机器 人 附件程序 的快速更换模块将非 转 换模 块 的 驱动 系 统和 一

生产辅助 时间缩短为最短 ， 以能够全 自 通 风 系 统 则 可 直 接 集 成


＿ １

＂

动化地实现行动件 的转换 。 该快速转换 进快 速 转 换 模块 的 外 Ａ＾ ＂
１

，

：
－

：
，Ｔ

脱 山 两 部 分賊 ：

？

部 分 足 安装紐 内 。１

器人臂上 的快速转换头 ， 另
－

部分是
－ ３^^ ■

个与 当 时所使用 刀具相趙 的快速转＊ 可根据作业应用 的 ＇
．
，

、 、

爹
适配装置 。 在进行刀具转换时 ， 这两个具体 需要连接集成 三 ^

部分 自 动相互耦合连接 ， 以秒为单位快 电路组件和变形装
，

ｉ

—

，ｗ 麵
速地确保实现这样的稳定连接 。 与此 同 置 Ｆ

＾／偏＿１
时 ’ 胃雜 统 、 ｆ共 电系親ｓ 图 ４ 为 了加工木结构的边 ， 机器人卸下了钉巧夹紧装置 ， 并换装

电信号系统 。器 的信号传 输 以及快速 上了
一

个圆锯 。 借助于 Ｓ ｃ ｈ ｕ ｎ ｋ 公司研发的快速更换系统
，
在短短

Ｓ ｃ ｈ ｕ ｎ ｋ 公司研发的快速转换模块采 转换头 的控 制 可使 用 各

＿刨屑和粉尘吸入到
一

个事先设置的容器内
用专利产品

‘

ＮｏＴｏｕｃ ｈＬ ｏｃ ｋｉｎｇＳｙｓ ｔｅｍ种 不 同 的 ｆｅ号和母线模

（

“

非接触 式 锁 定 系统
”

） ， 可 确保在快块 。 此 外 ，
Ｓ ｃ ｈ ｕ ｎｋ 公

速转换头与 适配器之 间 的最大距离为司为客户提供用于 Ｐ ｒｏ ｆ ｉ ｂ ｕ ｓ
、

Ｐ ｒ ｏ ｆ ｉｎ ｅ ｔ
、需要相 匹配 。 根据具体的结构形式可通

２ ． ５ｍｍ 时 可 靠 地 进 行 刀 具 转 换 。 此ＣＡＮ
、
ＲＳ ２ ３ ２ 和 Ｅ ｔｈｅｒｎ ｅｔＴＣ Ｐ ／ ＩＰ 的集成过 Ｄ Ｉ Ｐ 开关最多可实现 ９ ９９ ９ ９ 种各种不

外 ， 锁止 系 统装 备 有
一个 自 动 制 动 装电路组件 ， 以便与客户 作业应用 的具体同 刀具的编码 。 而信号集成 电路组件则

是
一

个例外 ， 快速转换装置通过该集成

＾
：■＿可 自－行餓规开连接 ，

ｆ Ｘ ；

！
雜 ， 该系统賴雜縣状态 的 ３ 个

侧面便可进行配件装配 。 此外 ， 在进行

丨

： 雜 作业 时 ， 带有 ３ 个腳 ８ ０ ０ Ｖ 触

… 点的高动 力賊 电路组件 （
Ｈ ｉ

ｇ
ｈＰ ｏｗ ｅ ｒ

“
？

 集 成 电子组件 ８Ｘ ３ ／ ８Ｇ 的如 冷却水接 ｉｆ

丨

丨

卜ｋ以及用 于伺賴块 的體钳定位 。 可根
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一＾＾ １

＾
＾

＂

＇

／据具体应用 来进行选择具体单个集成 电

厂  々

； 组组件和变形装置 ， 并进行连接 。 如果

ｍ，‘ 臟 件严苛 的环境 中 作业 ， 快速转换



１
ｓ置必臟置得坚实翻且可耐受不洁

＆ 丨

二＾’ 和高达 ６ ０

’

Ｃ 的高 温 。 Ｓ ｃ ｈ ｕ ｎ ｋ公司研发

Ｌ 的快速转换装置总共有 ２ ２ 种结构大小

ｆ 不 同 的产 品 ， 有效载荷从 １ ． ４
￣

４０ ８ ０ ｔ
，

图 ３ 为了进行墙模块生产 ， 该真空木板夹具能以秒计算地快速度进行更换 ， 该真空木板夹具装备 其变 形产 品 多达 ２ ０ ０ ０ 种 ， 其 多 样性在

有 Ｓ ｃ ｈ ｕ ｎ ｋ 公司研发的快速更换系统 世界上独树
一帜 。 Ｓ ｃｈｕｎｋ 公司研发的标

２４Ｅ３
现代制造 ．
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准化快速转换装置可满足世界范 围 内 的 １
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％Ｊ ＩＷ

—

 ｉ
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