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控制孕统

码方 线的机器人解决方案
输液袋 由 于其安全稳定的性能 ， 具有便于运输 、 易于回收等优点 ， 在临床中的应川 日 益广泛。

＿内的输液袋生产线主要依靠大量的人Ｔ分拣和 ０ １进国外分拣设备运行 ， 加大 了企业的生产成本 。

文 伦茨 （上海 ） 传动系统有限公司
更多精彩请扫描二维码

为驱动 与 自 动 化解 决方 案 专 家 ，

ＩＰｌＬ ｅ ｎ ｚ ｅ 与 国 内 ＯＥＭ 公司合作开发

了以 Ｄｅ ｌ ｔ ａ 机器人为核心的高速输液袋分

拣系统 ， 具有高速分拣 、 定位精确 、 安全

可靠等特点 ， 目 前 已经在医药行业中得到

了成功应用 。

液体软袋易 变形 ， 对分拣设备的性

能要求更高 ，
Ｌ ｅ ｎ ｚ ｅ 工程师为了解决这些

问题 ， 在解决方案的技术上创新突破 ， 通

过路径优化 、 完善插补算法以提高机器动

态性能 ， 通过优化总线配置以提高抓取速

度和稳定性 。

Ｄｅ ｌ ｔａ 机器人是典型的 ３ 杆并联机构 ，

如图 １ 所示 ， 具有刚性强 、 精度高 、 承重

能力大 、 自 身负荷小等优点 ， 能够广泛应

用于高速抓取 、 搬运机器人平台 。 在人力

成本 日 益增加的时代 ，
Ｄ ｅ ｌ ｔａ 机器人广泛

应用于包装 、 食品饮料 、 药品 、 物流等多

个行业 。

基于 ＰＣ 技术的整体解决方案

以 Ｄ ｅ ｌ ｔ ａ 机器人为核心的输液袋 自动

码放生产线主要 由 Ｄｅ ｌ ｔ ａ 机器人 、 视觉系

图 １Ｄｅ ｌ ｔ ａ 机器人

以及抓具等组成 ， 具有三个空间 自 由度和

一

个转动 自 由度 。
Ｄ ｅ ｌ ｔ ａ 机器人通过视觉

设备识别来料状态 ， 通过控制器计算拟

合运动 曲 线 ， 可实现快速拾取运动 中 输

送带上的输液袋 ， 并将输液袋按照指定

的方向摆放至另
一

条输送带上 ， 实现
“

无

序来料的有序码放
”

， 可应用在来料分拣 、

前端理料 、 后端装箱等工序中 ， 工作流程

如 图 ２ 。

Ｄ ｅ ｌ ｔ ａ 机器人机器人系统采用 Ｌ ｅ ｎ ｚ ｅ

线 、 逻辑控制 及 以操作界面的监控全部

由 ３２００ Ｃ 完成 ， 伺服系统釆用 Ｌｅｎｚｅ  ｉ ７００

系列伺服驱动器 ，
ＭＣ Ｓ 系列伺服 电机和

Ｍ Ｐ Ｒ 行星减速器 ， 运动控制器与伺服驱

动器之间采用 Ｅ ｔｈ ｅ ｒＣＡＴ 总线进行通讯 ，

监控界面显示于 Ｐ
３００ 面板控制器 中 ， 总

线负荷合力 ， 系统运行稳定 ， 系统拓扑图

如图 ３
。

让编程变得简单高效

统及输送带三个部分组成 。
Ｄ ｅ ｌ ｔ ａ 机器人３ ２００Ｃ 作为运动控制器 ， 可用 于程序的 与某些编程软件需要调用 大量底层

部分 由基板 、 主机械臂 、 旋转轴 、 电机罩下载及远程维护等功能 ， 所有的运动 曲 代码和指针不同 的是 ，
Ｌ ｅｎ ｚ ｅ 的 ＦＡ ＳＴ 技
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术模块易于掌握和使用 ， 参数设置简单 ，

通过集成式控制系统简化了工作过程 ， 具

备基础 电气知识的工程师经过短期培训

便可掌握 Ｌｅｎｚｅ 系统的机器人调试 ， 可大

幅减少设备开发周期和成本 。

Ｄｅ ｌ ｔ ａ 机器人完成
一

个拾取和放置作

业 ， 需要编程完成的工作是对拾取和放

置作业路径的规划和逻辑的定义 。 针对

Ｄ ｅ ｌ ｔ ａ 机器人的操作 ， 仅通过 Ｌ ｅ ｎ ｚ ｅ 特有

的 ＦＡ Ｓ Ｔ Ｐ ｉ ｃ ｋ＆ Ｐ ｌ ａ ｃ ｅ 模块 ， 便可实现与

Ｄｅ ｌ ｔａ 机器人相关的所有操作 ，
Ｐ ｉｃｋ＆Ｐ ｌａｃｅ

模块主要集成了多种功能 ：

１
） 寻零操作 ： 可提供多种寻零方式 ，

能够满足不同的调试和应用需求 ，

２
） 手动点动 ： 设定速度 的情况下支

持 Ｘ
、
Ｙ

、
Ｚ 方 向 点动及单轴点动功 能 ，

可用于路径规划的示教点 ；

３
） 路径规划 ： 路径规划 中可提供 １ ０

个特征点供用户使用 ， 并且可根据现场工

艺要求在每个分段对每个点的空 间位置

分别设置速度 、 加速度 、 弯曲半径 、 停顿

点等参数 ＞

４
） 抓具控制 ： 模块可在 Ｄ ｅ ｌ ｔａ 机器人

到达 目标点之前或之后 ， 提前开启或者延

时释放抓具 ， 其实现的方式仅通过设置模

块中一个时间参数即可完成 ；

５
） 报警信息功能 ： 可提供关于伺服

和功能块的报警功能 ， 并提供详细的报警

代码 ， 提供详细的诊断信息 。

Ｌ ｅ ｎ ｚ ｅ 的 Ｐ ＬＣＤ ｅ ｓ ｉ

ｇ
ｎ ｅ ｒ 编辑软件将

Ｐ ＬＣ
、 运动控制和机器人技术完美地结合

在
一

个集成式平台 中 ， 这是 ＰＣ 控制技术

所具备的决定性优势 ，
ＰＬＣｏ

ｐ
ｅｎ 运动控制

规范的编程软件让程序 的可复用性更加

简便 ， 简化程序移植过程 。 针对 Ｄ ｅ ｌ ｔ ａ 机

器人在输送带上取放输液袋的应用 ， 仅

通过 ＰＬＣ ｏ
ｐ
ｅ ｎ 中 用于物料跟踪的标准功

能块 
ＭＣ Ｔ ｒａ ｃｋＣ ｏｎｖ ｅｙｏ

ｒＢ ｅ ｌ ｔ
， 将物料在

输送带上的位置实时传送给 Ｌｅｎｚｅ 特有的

Ｐ ｉ ｃｋ＆Ｐ ｌ ａｃｅ 功能块 ， 便可实现机器人在输

送带上准确 、 实时地抓放物体 。

Ｌ ｅ ｎ ｚ ｅ 系统的开放性是项 目 成功的另

一

保证 ，
Ｌ ｅ ｎ ｚ ｅ 运动控制器 ３ ２００Ｃ 支持

ＯＰＣＳｅｒｖｅｒ 协议 、 标准的 以太网通讯协议

等 ， 在与视觉系统的通 中 ， 采用标准的

以太网通讯协议 ， 仅需设置 Ｉ Ｐ 地址及端

口号即可实现 。

随着机器人技术的飞速发展 ，
Ｌ ｅ ｎｚ ｅ

将利用在运动控制领域的领先产品 、 创新

的解决方案 以及专业的行业知识 ， 通过

与 中 国 ＯＥＭ 公司和机器人制造商携手合

作 ， 共同设计生产出高效的具有中 国特色

的智能工业机器人 ， 共同推动中 国机器人

产业进
一

步发展 ， 引领产业智能转型 ， 推

动 中国制造业的升级改造 ， 积极推动
“

中

国制造
”

向
“

中 国创造
”

转变 。 Ｇ２３
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图 ５ 在为 １ ８ 种不同类型的颜料桶＿装颜料的

生产作业中 ， 该新的装置每小时可罐装颜料

６８０ 桶并能完成 ２ ５ 种不同的托盘图象

Ｉ Ｒ Ｂ４ ２ ０ 型机器人可 以快速且可靠地处

理每个尺寸大小 、 类型和重量的颜料容

器 。

生产效率大大提高

Ｆ ｅ ｉ ｇ ｅＦ ｉ ｌ ｌ ｉ ｎ
ｇ 公 司 的 专 家 按 照

Ｄ ＡＷＳ Ｅ 公 司 需 求和提供 的 数据进行

设置托盘 图 象 的程序化并进行验证和

适 配 。
Ｄ ＡＷＳ Ｅ 公 司 的 使 用 者便 可 在

Ｒｏｂ ｏ ｔＳ ｔ ｕ ｄ ｉ ｏ 模拟和程序化软件 的基础

上加 以 完 成 。 现在 ， 在颜料容器堆垛

层之 间放置厚纸 板 的作业过程 也 已 最

佳化地集成人 了 托盘化生产流程之 中 。

目 前 ，
ＤＡＷＳ Ｅ 公 司使 用 新 的设 备每

小时在为 １ ８ 种不 同 类型 的颜料桶罐装

颜料 的 生 产 作业 中 完成 ６ ８ ０ 桶 的 颜料

罐装作业 ， 并和 完成 ２ ５ 个各种不 同 的

托盘 图 象 。 这 种 新 的 技 术解决方 案 的

核心 是在放弃更换机器 人 抓手工具 的

条 件下使 颜料罐 装 作业 的 灵 活性有 了

决定性的提高 ： 现在 ，
Ｉ ＲＢ４ ６ ０ 型机器

人 只需要
一

个通 用 机器 人 抓手工 具 便

能够可靠地为 ２ ８ 种 不 同 类型的颜料桶

中 的
一个颜料 桶罐装颜料 。 无论 是 圆

形 的 颜 料 桶 还 是椭 圆 形 的 颜料桶 ， 无

论 是罐装 重 ５ｋ ｇ 的 颜料还是罐装最大

重 ２ ５ｋ ｇ 的颜料 ， 能够在完成颜料罐装

后将颜料桶放置在 托盘上只 需调 出 设

置 顺序 的 程序 即 可 ， 由 此 解决 了 由 于

需要换装 时 间 而 影 响 颜料罐 装 作业 的

生 产 效率 问 题 。 当 问 到 其 基 本 的 利 用

价值时 ，
Ｍ ｉ ｃ ｈ ｅ ｌ ｉ ｎ ｏ Ｃ ｕ ｏ ｚ ｚ ｏ 作 出 了进

一

步的说 明 ：

“

程序化 的灵活性是完全

清楚 的 ， 程序 的 适 配 或 是进
一

步扩展

可 以 非常 简 单地在 近期 落实 完 成 。 这

对于我们 来说是
一

个有 决 定 意义 的标

准 ， 因 为 只 有这样 才 能 实 现在颜料罐

装作业 中快速变更罐装颜料的种类 。

”

该公司下
一

个现代化项 目 是落实
一

个颜料桶新的产品标签装置 ，
Ｍ ｉ ｃｈ ｅ ｌ ｉ ｎ ｏ

Ｃ ｕ ｏ ｚ ｚｏ 和他的团 队成员又计划将该新的

产品标签装置与 ＡＢ Ｂ 公司的机器人
一

同

加 以使用 。 ＵＪＺ］
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