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图 １ 人们可用 Ｇ 代码对
一

台 Ｓ ｃａ ｒａ 机器人进行程序化 。 该演示器演示鸡蛋上料和卸料

数控系统

用 Ｇ 代码简单的和机器人说话
为 了控制机器人运动 ， 机器设备生产厂家在不具备详尽的机器人程序化知 识的怙况下 ，

如何能够简单的扩展其数控机床应用 。

一个控制器可使人简单的川 Ｇ 代码对机器人进行程

序化 。

更多精彩请扫描二维码

文
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和 
Ｎ ｉ ｌ ｓ Ｓｃｈ ｏ ｌ ｂ ｒｏｃ ｋ

了提高生产力 并通过提高生产力

来提高机器 的盈利 能力 ， 数控机

床 由
一

台机器人来装料和卸料 、 每周 ７

天 ， 每天 ２４ 小时运行 ， 今天 ， 有很多小

型和 中型机器设备生产厂家还没能够实

施这样的系统 。

因为机器人技术通常是 出 自 该机器

设备生产厂家所信任的数控机床和驱动

技术生产厂家以外的其他生产厂家 ， 所

以 ， 在此还存在着分离式的机器人控制

器的附加费用 以及较大的技术服务开销 。

除此之外 ， 机器人往往是通过
一

个附加

的控制器进行控制 的这里便不存在机器

和机器人的
“

单点操作
”

。 这就限制 了可

使用性 。 为 了使其加工变得简单 ，
且实

际效益更好 ， 应在惯常的主工作流技术

里 同质化嵌人附加功能 。 这适合于数控

机床近处的机器人系统 ， 同样也适合于

如机器视觉解决方案或其他应用程序特

定的外部设备 。

那么 ， 人们能够象对如数控机床那

样简单的用 Ｇ 代码且按照 Ｄ ＩＮ ６６０２ ５ 对

机器人进行简单程序化 、 并能够通过
一

个先进的数控机床控制表面对所有应用

功 能进行有效的控制 吗 ？ 如 果行的话 ，

那么 当数控机床按照 可编程逻辑控制器

开放 （
ＰＬＣ ｏ ｐ ｅ ｎ

） 时也可控 制 运动轴 ，
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图 ２ 计算机化数字

控 （ Ｃ Ｎ Ｃ ） 、机器人 、

动态应用和图像加

工处理可灵活的集

成 进Ｐｅｇ
ａ ｓ ｕ ｓ ＨＭ Ｉ

文库里

以使动态 （
Ｍ ｏ ｔ ｉ ｏｎ

） 和数控机床轴实现

高精准 的 同步 。 如在运行着的传送带上

对工件进行数控机床动态加 工的情况又

将会是如何呢 ？

最佳化的集成数控机器人

使 用 Ｅ ｃ ｋ ｅ ｌ ｍ ａ ｎ ｎ 公 司 的 名 为

Ｅ
°

Ｅ Ｘ Ｃ 的控制器便存在着所有这些

可 能 。 这是 根据机器 人运动学技 术研

制 出 来 的
一

个
“

数控机器人技术
”

。 日

本机器人协会 Ｕ ａ ｒ ａ
） 的关于

一

个确定

级 别 的 机器 人概念很 好 的 描述 了 这个

解 决方 案 。 这 关系 到 ， 机器 人类似
一

个不按照 一个规定 的数控 （
Ｎ Ｃ

） 程序

进行工作 的 数控机 床 。 这就是说 ， 机

器设备生产厂 家和 用 户 可在
一

个 可 以

信任 的数控机床 ／ 动态世界里工作 ， 且

此 时 不必放 弃
一

个机器 人运动 技术 的

优 势 。 在 此 ， 在 数控 机 床 通 常 的 笛 卡

尔坐标系统 （
Ｘ

，
Ｙ

，
Ｚ

） 里进行程序化 ，

这就意 味着机器人运动 技 术 不需要进

行复杂 的轴 的特定协调或刀 具 的协调 。

对于机器设备生产厂家及用 户 来说这

就意 味着不需考虑具体单 个轴 的 极 限

或独特性 。

对 于 一 个 机 器 人 来 说 在 数 控 机

床 应 用 环境 中 可完 成从全 自 动化生 产

线 的 各 种各样 的 拣选和堆垛作业 到借

助 于 集 成 化 的 图 像 加 工 处理 系 统 完

成 硬 盘 驱 动 器 编 码 任 务 。 对 于 设 定

更 多 的 数 控 加 工 步 骤 来 说 ， 机 器 人

运 动 技 术 也 能 呈 现 出
一 个有 意 思 的

选择 。

这样 ， 机器人 和 机器 自 动 化 ， 如

数控机床和运动控制便变得亲密无间 。

Ｅ ｃ ｋ ｅ ｌｍ ａ ｎ ｎ 集团和 Ｒ ｅ ｘ 自动化技术公司

已经做到 ， 用 唯
一

的
一

个控制 系统全面

和灵活的完成数控机床应用 中环境 中 的

机器人和运动控制任务 。 这样 ， 机器设

备生产厂家便可不需要具备机器人程序

化方面 自 己 的技术诀窍情况下可花费很

少使其数控机床实现机器人化的作业 。

这就是说 ， 用所介绍的控制器可实

时且灵活的覆盖控制数控机床 、 机器人

和运动控制 。 在此 ， 数控机床所描述机

器人运动的移动路径 （ 轨道 ） 。 这样 ， 机

器人便可在
一

个相 同 的笛卡尔坐标系里

简单的通过控制数控机床操作表面 ， 进

行程序化 、 操作和监控 。 在工作人员在

不具备机器人程序化和专 门 的机器人语

言知识的情况下 ， 便能够以很少的花费

将常用 的 Ｄ ｅ ｌ ｔ ａ
、

Ｓ ｃ ａ ｒ ａ 或 ６ 轴 曲臂机器

人集成进数控机床应用 中 。

机器人的运动转换

由 Ｅ ｃ ｋ ｅ ｌ ｍ ａ ｎ ｎ 集 团 研 制 的 数 控

广告
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（ＮＣ ） 芯负责对机器人协调 中 的传动 以

及转换 。 用 户 可在完全不具备机器人程

序化知识 的情 况 下对其数控机床机器

人混合机进一步 照常 用 Ｇ 代码且按 照

Ｄ ＩＮ６ ６ ０２ ５ 的规定进行程序化 ， 实现熟

悉的计算机辅助设计 （ ＣＡ Ｄ ）／ 利用 计

算机制造 （ ＣＡＭ ） 数控机床的工作流程 。

传统的数控机床特性如刀具长度和半径

图 ４ ２０ １ ７ 年德国纽伦堡电气 自动化展会上的演

示器 ：

一

台 Ｓ ｃ ａ ｒａ 机器人 （ 在 Ｇ 代码里集成化的 ）

从一个布置在线性轴 （ 动态控制 ） 上的料盒里

抓取鸡蛋并将其去送去检查以及进行计算机化

数字控制 （
ＣＮＣ ） 加工

校正或特殊技术的平衡理所当然将 由机

器人运动来加 以实现 。 这里 ， 费时的机

器人示教和机器人程序语言的学习 均是

不必要的 。

在此 ， 控制器最多能够控制 ３ ２ 个计

算机化数字控 （
ＣＮＣ ） 和 ／ 或机器人轴 。

采用 多轴控制器能够最多传动并监控 ６４

个动态轴 。 通过 Ｐ ＬＣ 开放式功能模块可

自行按照 ＩＥＣ６ １ １ ３ １ 对错综复杂的运动功

能简单进行程序化 。 在此 ， 数控机床和

运动轴可任意结合 ， 而且甚至可在运行

时间任意覆盖 。 在
…

个运行着的传送带

上进行工件加工 ， 在此 ， 运输系统间或

发挥着数控机床轴的功能 。

在 ２０ １ ７ 年德 国 纽伦堡 电气 自 动化

展会上 Ｅ ｃｋｅ ｌｍ ａｎｎ 集 团 进行 了
一

个演

示 ， 生动 的演示了
一个游戏性的应用 中

的 拣选和 堆垛 （
Ｐ ｉ ｃｋ ａｎ ｄ

ｐ
ｌ ａ ｃ ｅ

） 以及 图

像加工处理 ， 演示 了在数控机床里集成

的机器 人运动 技 术 的 应 用 方案 。 雷克

斯 （Ｒ ｅ ｘ
） 自动化技术公闻用 Ｅ ｃｋｅ ｌｍ ａ ｎｎ

集 团 研 制 的 控 制 器 和 驱 动 技 术 、
ＰＣ

技 术 、 相 机 系 统 和 配 电 箱 作 了 这 个

演示 。

机器人化早已开始

在德 国纽伦堡 电气 自 动化展会上 ，

人们借助于一台 Ｅ
°

ＥＸＣ ８ ８ 控制器可简

单的用 Ｇ 代码对机器人运动进行程序化 ，

并且这些能够集成进数控机床应用 里 。

在该样机式的应用 中 ， 人们使用 了
一

台

Ｓ ｃａｒａ 机器人进行演示 。 该演示在专业参

观者 中 引 起 了大的兴趣 。 由于 由控制器

来控制转换 ， 这样 ， 为此机器设备生产

厂家既不需要具备机器人方面的专 门 技

术 ， 也不必懂得大多数生产厂家的专用

机器人语言 。

数控机床生产的机器人化事实上早

已开始 ， 这可使得数控机床和生产线的

生产效率更高且获利性更好 。 Ｅｃｋｅ ｌｍ ａｎ ｎ

集 团和 Ｒ ｅ ｘ 自 动化技术公司 已经指 明 ，

例如 ， 如何简单的且在系统不 中 断的情

况下将数控机床的上料和卸料集成进计

数控机床 自动化和统
一

的操作 中 。 而这

仅仅是机器人在数控机床上的各种各样

应有的一个例子 。 ＣＥ１

更正

ＭＭ 新 自 动 化 与 驱 动 第 ０ ５ 期 ，

Ｐ２ ７ 图 注 应 为 ：

“

Ｍ ｏ ｘ ａ 工 业 互联 网

解 决 方 案 事业部 产 品 总监 彭 恺 翔 先

生 （ 中 ）

”

。 特此 更正 。
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