
Ｃａ ｓｅＳ ｔ ｕ ｄｙ ｜
走进行业

图 １ 雄克伺服电动车轮机械手专为 Ｓ ｃ ｈ ｅ ｎ ｃ ｋ Ｒ ｏＴｅ ｃ 公司的应用而开发
，
它能灵活抓取各类型车轮

，
并确保精确定位及过程监控

抓取系统

伺服机械手让车轮生产更加灵活
：

： 雄克精密机械贸易 （上海 ） 有限公司

更多精彩请扫描二维码

回細

汽车车轮 的批量生产过程 中 ， 新

的型号和设备不断涌 现 ， 这导致

对生 产灵活性要求 越 来 越 高 。 考 虑 到

这些 发展 的 需 要 ， 位于 德 国 达姆 施塔

特的 申 克 （
Ｓ ｃ ｈ ｅ ｎ ｃ ｋＲ ｏＴｅ ｃ

） 公司安装

了
一

条 完 整 的 车 轮 装配生 产 线 ， 以期

在符合 最新质量 和 安 全标准 的前提 下

高效生产各种类型的 轮毂和 轮胎组合 。

针对平衡花纹的机器人辅助粘合 作业 ，

平衡和诊 断 专 家选择使 用 由 全球抓取

系 统和 夹持 技 术 领域领导 者 德 国

雄克 （ Ｓ Ｃ Ｈ ＵＮＫ ） 公司研发 的高灵活

度伺服机械手 。

从小型城市 汽 车 的 １ ４ 英 寸 轮 毂 ，

到 高档 汽车 的 ２ ３ 英寸低断面 轮毂 ， 如

今 的
一

级供应商必须提供 完 备 齐 全 的

各 种 轮毂 和 轮 胎 ， 而且在 细 节上也 存

在 大量差 异 ： 高 档 汽车 的 车 轮 不 但 重

量 因 平衡块 而有 所不 同 ， 颜 色也 因 车

而异 。 不 仅 如此 ， 产 品质量 和安全要

求 也 日 益提高 ， 如 胎压监控 系统 的 集

成 、 轮胎 与 轮 辋 的 接触优 化 或 均
一性

检验 ， 这些都额外增加 了 装配成本 。

为 了 满 足 灵 活性 的 需 求 ， 申 克在

专 为 该车 轮 装 配 应用 项 目 设计 的 全 自

动 系 统 中 釆 用 了 雄 克 的 伺 服 机 械 手 。

在 粘 合过程 中 ， 机械手 会将不 同 的 车

轮 置于 粘 合设备上方 。 与 系 统 脉 冲调

谐 的 高精 度 粘合机器 人 会 从环形配重

线 圈上截取
一

定 重量 的 配重 ， 并将其

放置 到 轮辋 上 由 平 衡系 统定 义 的精 确

位置 。 基于 此 ， 传感器 可 以监控接 触

压力 ， 最 大 限度提 高 生 产 流程 的 可靠

ｗｗｗ ． ｖｏｇｅ
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性 。 和 手动 或 半 自 动平衡站相 比 ， 全

自 动 系 统可 以极大提高生产力 。

“

全 自

动 系 统缩短 了 周 期 时 间 ， 将生产率提

高 了３ ０％ ， 而且确保 了 粘合牢 固可靠 ，

新 的配重可 以 大大 减少残余 不平衡 。

”

申 克车轮生产线经理 Ａ ｎ ｄ ｒ ｅ ａ ｓＰ ｅ ｉ ｎ ｅ ｌ ｔ

这样强调说 。

机械手手指精确定位

专 为 该应 用 设计 的雄 克 机 械 手 系

统 的 核 心 元件 是雄克 Ｄ ｅ ｌ ｔ ａ 系 列 主 轴

线性模块 ， 该模块可 满 足 高 力矩 负荷

线性运动 的苛 刻 需求 。 其 内 置 的双 轮

廓型材导轨能确 保最大 的 刚性和精度 ，

承受高 负 载 自 然 不在话 下 。 为 了 提高

这一超平滑模块 的 可靠性和使用 寿命 ，

图 ３Ｓｃ ｈ ｅ ｎ ｃ ｋＲｏＴｅ ｃ 公司希望尽可能消除车轮的残余不平衡 。 拥有高重复精度的雄克机械手对于实

现这一 目标功不可没

图 ２
—旦发现车轮某处不平衡 ， 单独定义的平衡块就会固定到粘合站 。 可以通过预置机械手手指来

匹配不同尺寸的车轮 ， 从而优化周期时间

雄克专 门 加 装 了
一

个 固 定 的塑料封条 ，

以保持导轨和 驱动元件 的 清 洁 。 可调

模块具有极高 的恒 定 输 出 力 矩和 误差

仅 为 士 ０ ． ０ ３ｍ ｍ 的 高重复精度 ， 且每

个钳 口 的灵活行程为 ２ ８ ５ｍ ｍ
。 可 以 由

操 作 人 员 对其进行 自 由 编程 ， 并 配备

不 同 类 型 的 伺 服 电 机 ， 从 而将其 简单

集 成 到 现有 的 控 制 设计 中 。 在 申 克 的

应 用 中 ， 结合机器 人 制 造商生 产 的 电

机 ， 它 可 以迅速 、 便捷地集 成 到 机器

人控 制 器 中 充 当 第 七 轴 。 除 了 定位机

械手手指 、 进行在 位监 测 之 外 ， 雄 克

抓取 系 统还 能 够通 过 电流控制 手指 的

抓取力 。 这样
一

来 ， 可 以在 抓取过程

中 调节胎压 ， 消 除 因 轮辋 空 腔 或 阀 门

漏泄等 因 素造成的压力损失 。

Ａ ｎ ｄ ｒ ｅ ａ ｓＰ ｅ ｉ ｎ ｅ ｌ ｔ 认为 ， 和传统的

气动方 案 相 比 ， 机 电 式 抓取 系统具有

相 当 大 的 优势 ：

“

之所 以选择雄克的伺

服 电 动 机械手 ， 是 因 为 它 可 以集 成 多

种 功 能 。 通过接 收 由 伺 服驱动 器 发送

的 位置反馈 ， 我 们 可 以预 置 机械手手

指 的位 置 ， 从 而 实 现 周 期 时 间 的最优

控制 。 保持力 矩 能 确保车 轮 在 紧 急停

机或 防护 门 打开 的情 况下被牢牢抓住 ，

不会掉落 。

”

此外 ， 和气动机械手相 比 ，
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图 ５ 雄克车轮机械手还可以实现半自动化应用
，
只使用

一

个机器人 ， 该机器人会将机电式机械手调

整到适合特定工人的理想作业高度 ， 平衡块的位置由激光进行标记

机 电抓取 系 统更 为 小巧 灵便 ， 安装 成

本也低得多 。

虽 然 目 前车 轮 平衡仍需通 过 人 工

方法 实现 （ 工 人将 不 同 大小 的 平衡块

粘 贴 到 标记 的 位置 ） ， 但 现 代 系 统越

来 越 趋 向 实 施 全 自 动 化 的 解 决 方 案 。

“

没有哪名 工 人 能连续 ８ 个小时 以完全

相 同 的接触压力 贴 装 平衡块 。 这就是

为 何 越 来 越 多 的 原始设 备 制 造 商们 出

于过程可靠性 的 考 虑 ， 希望 采 用 可验

证和 记录接触压力 的 全 自 动化解决方

案 。

”

Ａ ｎ ｄ ｒ ｅ ａ ｓＰ ｅ ｉ ｎ ｅ ｌ ｔ 强调说 。 自 动化

系统不再釆 用 若干个 ５
￣

８ ０
ｇ 不等 的

预 制 平衡块 ， 而 是采 用 １ ２ ０ｋ
ｇ 的 线 圈

配 重 。 这 些 线 圈 配重 会被切 断 并 自 动

传送 到 应 用 手爪 ， 随 即 自 动 粘 附在相

应车 轮上 。 与 此 同 时 ， 雄 克机械手将

相 应车 轮 从 平衡站移走 ， 置于 粘 合机

器人上方 。 机器人 自 下而上进人轮辋 ，

按 照 规定 的接 触压 力 把配重 粘 贴 到 轮

辋 内 。

机电一体化优势众多

据 申 克 的 专 家预 计 ， 机器 人 技 术

和机 电一体化是车 轮生产 的大势所趋 ，

其原 因 在 于 ， 越 来 越 多 的车 轮项 目 布

局 需 求 无法通过 单纯 的机械化解决方

案 实 现 。 尤其在高 端市 场 ， 客 户 巨 细

靡遗地要 求个性化 ， 例 如 ， 银 色 轮 辋

配银 色平衡块 ， 黑 色轮辋配黑 色 、 蓝 色 、

红色 或黄 色平衡块 。
Ａ ｎ ｄ ｒ ｅ ａ ｓＰ ｅ ｉ ｎ ｅ ｌ ｔ

表示 ， 这 种趋 势对整 体车 轮 的 影 响 比

对其他汽车组件 的影 响都大 。

一

方面 是 因 为 技 术 的 发展 ， 另
一

方面 是 因 为 客户 的 个性化要 求越来 越

高 。 时 下 ，

一

家 优 秀 制 造商一 天需要

生 产 五 种 不 同 类型共计 １ ０ ０ ０ ０ 多 个车

轮 。 涉 及 １ ０
￣ １ ５ 种 铝 合 金 轮 辋 、

１ ０

种不 同 的 轮胎成型机和 ４ 种 阀 门 。

“

如

果 想在 同
一

条生 产 线上混合生 产 各 种

独 具特 征 的 车轮 ， 机器 人和机 电 组件

需要高 度灵 活 ， 在最大化差 异 的 同 时

实现最高层 次的标准化 。

”

生产 线经理

总结道 ， 并补充表示 ：

“

像这样的应用

可 以 由 两 个机器 人 的 全 自 动 化方 案 或

由
一

个机器 人配 合工 人 的 定 制 化方 案

实现 。

”

在第二种方 案 中 ， 车 轮会被机

器 人 旋人 ， 再 由 工 人将平衡块粘 贴 到

由 激光标记定位 的补偿点 上 。 这 种方

式 的 优点在于符合 人 体 工 程学 ， 车 轮

位置 可 以根据每个工 人 的 身 高 而逐个

调整 。

此 外 ， 机 电 式机 械 手 系 统还 具 有

较高 的 能 源 效率 ， 磨 损 率也 因 能 源链

的 省 略 而 降 低 ， 而 且 能 实施监控 、 在

系 统维护 或瘫痪 的情 况 下 能快速切换

模块 、 释放 的 噪 音 和 颗粒更 少 ， 还 能

切 断 电 源 以节约 能 源 ， 并 始 终 对生 产

过 程进行记录 。

“

由 于 机 电 组 件 价 格

大 幅 度 下 降 ， 我 们预 测 ， 机 电 式 抓取

系 统 的 份 额 在 未 来 几 年 内 将 明 显 扩

大 。

”

Ａｎ ｄ ｒ ｅ ａ ｓＰ ｅ ｉ ｎ ｅ ｌ ｔ总结说 。 ｄ ｌ

图 ４ 在全 自动操作中 ， 车轮机械手按随机顺序抓取各种各样的车轮 ， 并把它们精确地固定到粘合机

器人上方

ｗｗｗ ． ｖｏｇｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ 器 八 ２ ０ １ ７
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