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圖控制器上 ， 如此只需很简单的操作就能完成 自 动化工件切割工作 Ｄ ｓｉｓ

文 丨 Ｕ ｌ ｒ ｉ ｋｅＫ ｒｏｅｈ ｌ ｉ ｎ
ｇ 库卡机器人有限公司

’

ｆ
ｉｅ ｌ ａｎｄ Ａｎ ｌａｇｅ

ｎ ｔｅｃｈｎ ｉ ｋ 公司是隶属生产的设备 ， 可以将物品严格按照设计好分是库卡 ｍ ｘＡ ｕ ｔｏｍ ａ ｔ ｉ ｏ ｎ 接 口 连接到西

Ｗ 于Ｗ ｉ ｅ ｌａｎ ｄ 集团公司旗下
．

的企业 ， 的几何尺寸和形状进行精准的切割 。门子 Ｓ ＩＮＵＭ ＥＲ Ｉ Ｋ８４０Ｄｓ ｉ 控制器 。 利

位于德 国 巴伐利亚州 的新乌尔姆 ， 专业 用 Ｒ ｕ ｎ Ｍ ｙＲｏ ｂ ｏ ｔ 系 统 ， 操作人员 可 以

从事机械加工设备和生产设备的开发与制 使用西 子的 １空？！面板通过西门子 Ｓ ＩＮＵＭＥＲ Ｉ Ｋ 用户界面 ， 通

造 。 其客户主要为汽车行业、 加工制 品行 使机器人操作更容易过操作者熟悉的 界面环境很轻松地操作

业和机械工程行业 ，
Ｗ ｉ ｅ ｌ ａｎ ｄ 公司有近 ５０对于该公司来说 ， 机械加工实力就机器人 。

“

我们 给 自 己设定 的 目 标是根

名 员工 ， 以钢 、 铸铁 、 铝或铜为原料 ， 从是核心竞争力 。 而以机器人为基础的 自据顾客的要求开发 出 为顾客量 身定制 的

事零件机械加工或是半成品生产 的客户动化对他们公司而言是
一

个完全陌生的具有 加 工理念 的 ， 同 时我们 也很 乐意

提供极具创意性的客户化解决方案 。 现领 域 。 在 Ｗ ｉ ｅ ｌ ａ ｎ ｄ Ａ ｎ ｌ ａｇ ｅ ｎ ｔ ｅ ｃ ｈ ｎ ｉ ｋ 的去实 现有创 意 的 ， 打破常规 的 解决方

在 ， 该公司看到了使用机器人作为机械加工厂里 ，

一

种为铸造业设计的库卡 ＫＲ案 。 这种 自动化的 系统为我们 的顾客提

工工具的前景 ， 出于这个 目 的 ，
Ｗ ｉ ｅ ｌ ａｎｄ Ｉ Ｓ ＯＲ２ ５ ０ ０ 型特种机器人正在机器人机供 了

一

种 非 常高效 的工 具 。

”

Ｗ ｉ ｅ ｌ ａ ｎ ｄ

Ａｎ ｌ ａｇ ｅ ｎ ｔ ｅ ｃｈｎ ｉｋ 公司设计出 了用于 自动化械加工单元里 化碌着 。 该系统的核心部Ａ ｎ ｌ ａ ｇ
ｅ ｎ ｔ ｅ ｃ ｈ ｎ ｉ ｋ 公司的销售与市场部负
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图 １ 闪光点 ：
库卡机器人以精确的方式在加工刀具上推动工件前行图 ２ 操作简单 ： 使用 Ｒ ｕ ｎ Ｍ

ｙ
Ｒｏｂｏ ｔ 系统

， 库卡机器人可通过西门子的操作

面板或使用手持式 Ｈ ８ 终端进行操控 ，

责人 Ｔｏｂ ｉ ａ ｓ Ｚ ｉ ｅ ｓｅ ｌ 如此评价道 。解释道 。 要想利用 好机器人的 力量 ， 就Ｗ ｉ ｅ ｌ ａｎｄＡｎ ｌ ａｇ ｅｎ ｔ ｅ ｃｈｎ ｉｋ 工厂的要求来说

必须在机器人控制上能满足要求才行 。是极其重要的 。

“

这种库卡机器人能满足

机器人能够执 彳５
１

 在抓取和定位工件时所必须的灵活度 ， 而

不同的生产工序步骤由西门子和库卡 同时 ， 它又能满足机械加工时对质量的高

说到县体应用 层面 ， 该公司特别关 联合开发的技术包标准 。

”

Ｚ ｉ ｅ ｓ ｅ ｌ 这样 向我们解释了该工厂

注这种安装在整个系统 中心的机器人是简 明 易懂的操作系统是用 户决定购为何选择购买该型号的机器人 。 这是
一

种

否有能力执行所有的生产工序步骤 。 第
一

买这种 以机器人为基础的 系统的关键 因适合铸造业的机器人型号 ， 冷却液的使

步 ， 该机器人将待加工的工件从装料工位素 。 在这个意义上 ， 如何能达成让用 户用意味着系统内部的空气湿度是很大的 。

取下 ， 然后将其位置摆好并在工装上夹用最少的机器人知识就能有效地操作机而这种专 门 为铸造业开发的机械手腕采

紧 。 此时 ，
工装被定位在

一

个滑动导轨上 ， 器 人 ， 并 消 除误操作就是非常重要 的 。 取了Ｖ２Ａ 材料的腐蚀防护措施 ， 同时也防

以使得其与刀具的加工面对齐 。 机械加工这里 ， 库 卡 和 西 门 子 的联合界 面 库 卡尘 、 防水 ， 从而保护了机器人 。

所要求 的精确度和 刚度是 由导轨系统保ｍｘＡｕｔｏｍａｔｉｏｎ 和 Ｒｕｎ Ｍ
ｙ
Ｒｏｂｏｔ在操作的舒

证的 。 下一步 ， 机器人的定位工作台会移 适性这一点上 ， 已经达到 了
一

个新高度 。 自动化应用领域的扩大

动到 滑动单元上方 ， 将工件置于其上并由西 门子与库卡联合开发的技术包将工件自 动化所带来的益处在 刚开始实施

执行送料动作将工件送去加工 ， 然后 ＫＲ的动态处理变成了现实 。 操作者可以通过自动化程序的时候就很明显了 。

“

员工们

１ ８ ０Ｒ２ ５ ００ｅｘ ｔ ｒａＦ 型机器人会复位至初西门子的 ＳＩＮＵＭＥＲＩＫ用户界面或是手持型 再也不需要 自 己去搬动工件了 ， 他们可以

始位置 ， 如果有必要的话 ， 它还会根据特ＨＴ８ 终端很方便地执行所有任务 ， 例如操专注于其他的任务当 中 ， 而更好的是 ， 再

定的参数列表执行后续的机械加工步骤 。作 、 示教和 问题诊断 。 这样就保证了机器现性也提高 了 。

”

Ｚ ｉ ｅ ｓ ｅ ｌ 解释道 。 除 了我

人操作的简易性 ， 即便是相对较少与机器们上面讲到的 内容和操作简便以外 ， 自动

灵 舌 １

■

生是王牌 人互动的员工也能胜任 。 因此 ， 机器人的化解决方案还能带来更深人的好处 。 那就

这 种 自 动化 系 统 的决定性优 势就停机时间也被极大地缩短了 。是即便是
一

个批次的件数只有
一

件 ， 在生

是机器人的灵活性 。 机器人所执行的不 产时也无需换工装 ， 而且 ， 自 动化还能节

仅仅是所有的定位动作 ， 它还要为机械ＫＲ
ＱＵＡＮＴＥＣ 系 歹 ！Ｊ ：约成本 ， 这是因为该机器人不仅仅能装卸

加工执行进料动作 。 而要做到这
一

点难 ｆ青确度和 １可靠 ｆ生的专家工件 ，它还能执行进料动作 。 因此 ，从成本 、

度 是 非 常大 的 ， 因 为这要 求工件 的 移ＫＲ １ ８０Ｒ２５００ｅｘ ｔｒａ 型机器人是 ＫＲ产能和质量各方面都有长足地提高 。

动速度 和 位置都要 非 常 准 确 。 而在 从ＱＵＡＮＴＥＣ系列中
一

种适合铸造业的型号。公司正在计划 引进更多 的机器人单

前 ， 这项工作是 由工人人工操作的 。

“

上它的伸展长度几乎能达到 ２ ． ５ ｍ
， 有效负元 ， 因为 Ｚ ｉ ｅ ｓ ｅ ｌ 相信 ：

“

使用机器人进行

料 、 定 位 、 加 工 ， 这些 仅 仅 是
一

部分载达 １ ８０ ｋｇ 。 库卡 ＫＲ
ＱＵＡＮＴＥＣ 系列机器机械加工对于我们来说会越来越重要 。

”

工序 ， 现在这些工作是 由机器人来承担人最大的优势就是多样性和灵活性 。
ＫＲ将出现更多的以库卡 － 西门子操作界面为

了 。

”

Ｗ ｉ ｅ ｌ ａｎ ｄＡ ｎ ｌ ａ
ｇ
ｅ ｎ ｔ ｅ ｃｈｎ ｉ ｋ 公 司 的 １ ８０Ｒ２ ５ ００ｅ ｘ ｔ ｒａＦ 型机器人可 以在受 限接 口 的机器人系统 。 他们的解决方案有着

销售与开发负责人 Ｒｏ ｌ ａ ｎ ｄＤ ｉ ｅ ｐ
ｏ ｌ ｄ 这样的狭小空间里安全且精确地移动 ， 这对于灵活性和操作简易两方面的优势 。 ＧＬ３
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