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装配自动化技术的创新

基于 ２４Ｖ 技术的完整搬运系统由机械手 、 旋转抓取单元和线性模块构成 。 对于用户而

言 ， 该项技术具有很大潜力 ， 尤其是基于 ２ ４Ｖ 技术的组件在逐步进入市场——从进料到移

动应用 ， 从机器人到安全技术 。

图 １ＳＣ Ｈ Ｕ Ｎ Ｋ Ｅ ＬＰ 线性轴 、 ＳＣＨ Ｕ Ｎ Ｋ ＥＧ Ｓ 旋转抓取模块和 ＳＣ Ｈ Ｕ Ｎ Ｋ ＥＧ Ｐ 机械手均可结合高效 ２４Ｖ 装配

系统使用 。 降低了调试和维护成本 ， 实现高能效和低生命周期成本运行

文 雄克精密机械贸易 （上海 ） 有限公司

ＪｌＡ 会有一些产 品不断为工艺设计师

带来惊喜 ， 雄克公 司 （
ＳＣＨＵＮＫ ）

通 过 ２４Ｖ 的 模 块 化 系 统设 立 了 装 配

自 动 化 的 新 基 准 。 在 搬 运 技 术 中 ，

Ｓ Ｃ ＨＵＮＫＥ Ｌ Ｐ 线性轴无疑就是此类部

件 。 与气动模块相 同 的是无需调整节流

阀 ， 而与 电动模块相 同 的是无需加载新

序列 ， 线性直驱 Ｅ Ｌ Ｐ 只需机械定义端

部位置和调节两个旋转编码开关的伸缩

速度 。 自主学习功能可以完善其余功能 。

两至五个冲程足以完成编程 。 在学习过

程 中 ， 计算 当前载荷的最大允许速度 。

运动 曲 线本身被设计为
一

个斜坡 ， 即装

置根据整个行程 自 动 加速 和 减 速 。 因

此
， 模块的最大速度 除 了受碰撞和震动

影响外 ， 不受驱动力控制 。 如果在运动

过程 中部件 的重量发生变化 ， 只需在几

个行程就能调节其运动轨迹 ， 无需任何

用 户介入 。 因 为通过数字输入 ／ 输 出 实

现控制 ，
Ｓ ＣＨＵＮＫＥ Ｌ Ｐ 系列能够完全

与所有控制器兼容 ， 可轻松替代气动模

块 。 将 ＳＣＨＵＮＫＥＧＰ 小部件机械手与

ＳＣＨＵＮＫＥＧ Ｓ 旋转抓取模块组合使用 ，

形成
一套模块化系统 ， 可用 于执行基于

２４Ｖ 技术的完整搬运解决方案 。

适应范围广泛的装配系统

根据对集成商 、 系统供应商和大型

用 户 的评估 ，
２４Ｖ 技术具备众多面 向现

代化生产的优势 ： 迅速增加 了许多领域

所能生产的产 品规格范围 、 增强了零部

件的灵敏度 、 价格战愈演愈烈 、 对能源

利 用率和噪音控制 的高要求促进对智能

技术的应用 。 现在几乎没有任何
一

个系

统专 门针对某一单一产品而研发 。 相反 ，

要尽快生产 出 很多不 同规格的产 品 ， 就

必须为未来设计和范围变化提供类型足

够广泛的系统 。 因此 ， 现在的装配系统

必须能够灵活设置 。 面对这种现状 ， 气

动搬运很快会达到极限 。 尽管气动组件
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及其 网络化在某些方面取得了 巨大的进

步 ， 例如 ， 阀 岛带有智能气动系统 、 微

型 阀 能集成到 执行器或调节采 购价格 ，

但这在 长 期运行过程 中 无法 充分补偿

２４Ｖ 技 术所需 的 强度 ， 也就是说将气

动 系统的市场直接再分配给 ２４Ｖ 技术

指 日 可待 。 因此 ， 雄克除了持续致力于

成熟的气动产 品 ， 例 如 ，
Ｍ Ｐ Ｇ －

ｐ
ｌ ｕ ｓ 小

型机械手 ， 还致力于研究像 Ｓ ＣＨＵＮ Ｋ

Ｅ Ｇ Ｐ 的现代型 ２４Ｖ 模块 ， 以积极面对

转型 。

结构简单 、 系统安全 、 模块无

磨损

以 ＳＣＨＵＮＫＥ Ｌ Ｐ 为例 ， 其在全球

图 ２ 现在 ２４Ｖ ＳＣ ＨＵ Ｎ Ｋ Ｅ ＬＰ 线性轴还配备有
一

个

电动制动器

与 气动 产 品 相 比 ， 优势显 而 易 见 ： 尽

管 用 户必须进行相 当于气动轴两倍的投

资 ， 但模块无磨损 ， 在 中长期使用 过程

中物有所值 。 在输 出 ４ ０ ００ 万 次总循环

次数和 ５ ０ ０ 万 次循环维护 时 间 间 隔 的

情况下 ， 气动轴耐磨零部件 、
工作时间

和生产停机时间 的总成本远远超过 ＥＬＰ

轴 的总成本 。 例如配备有 １ ７ 个线性模

块的 装配 系统 ， 在使用 寿命为 ４ ０００ 万

次循环 的情况下 ， 将节省约 £  １ ２ ０ ０ ０ 的

成本 ， 这还不包括持续运行的成本 ， 例

如压缩空气成本 。

除此之外 的设计优势 ： 在实 际应用

中 ， 通 常 会 为 气动模块将节流 阀 开启

到 足够 大 ， 以节省 循环时 间 并 从 系 统

中 获取最后的储备 。 因此 ， 减震器的磨

损 迅速 增 快 ， 而 且成 本也在 增 加 。 大

型企业还会设定 固 定 的 维护时 间 间 隔 ，

在维护 期 间 ， 无论每个减震器 的状态

如 何 ， 应对所有 减 震器进行 更 换 和 重

新 校 准 。 这 是
一

种 消 除意 外 系 统停 机

的 方法 。 即 使这样 ， 仍 会在某 些方 面

有 不 良 的 副 作 用 ： 气 动 线性模块周 边

部件 的 反复剧 烈 震动 还会 引 起其 他部

件震动 ， 例如 ， 相机系统也会随之震动 。

对某些 区域 的 附带损坏也会 比较严重 。

这也正是 Ｓ Ｃ ＨＵＮ ＫＥ Ｌ Ｐ 所 能解决 的

问 题 ： 其 允许动 态移 动 ， 但 是 能 够 协

调地运行 ， 这 样做能 够保护 末 端 的 外

围 设备 。 由 于 紧 凑 装置不需要 液压 减

振器 ， 几乎可 以免去调试和维护作业 。

此 外 ， 无需担心对系统造成潜在损坏 ，

也 不 用 担心 因 减 振器 失效 而导致 长 时

间停机 。 由于不再需要 阀 岛 、 软管连接 、

维 护 装 置 和 增压 器 ， 可 以 大大 简 化设

备 的 设计结构 。 能量链缩小至 其原 来

规模 的
一

半 ， 只需为传感器 ／ 逻辑系统

或执行器设置两个 ２４Ｖ 电路 即可 。

为 了简化 ２４Ｖ 系统的设置 ， 超紧凑

型线性模块还根据需求配备有 电动制动

器 。 如果发生 电源故障 ， 制动器能够可

靠地维持线性模块 的位置 ， 并 防止任何

垂直安装 的 线性轴意外坠落 到 工作 区 。

其相 当于气动模块的杆锁定装置 ， 有助

图 ３ 全球最紧凑的电动抓取旋转模块 ＳＣ Ｈ Ｕ Ｎ Ｋ

ＥＧ Ｓ 可提供尺寸 ２５ 和 ４ ０
， 夹持力 为 １ ５ Ｎ 或

１ ４０Ｎ
，
行程为 ３ｍｍ 或 ６ｍｍ

， 适用于重量最高

为 ０ ． ５ ５ ｋ
ｇ
的部件

于防止人 员受伤 ， 零部件和系统部件损

坏 。 制动器在操作过程 中提供 ＳＴＯ （安

全扭矩关 闭 ） 安全功能 。 线性模块还可

在全速运行时停止 。

用户对 ２４Ｖ 程序的极大热情

系 统制 造 商 和 终 端 用 户 都对 ２４Ｖ

程序的快速扩展表现 出极大兴趣 ， 并开

始使用像 ＥＬ Ｐ 线性轴或 ＥＧ Ｐ 平动机械

手等产 品专 门 用 于减小震动 ， 让其在小

型系统或机器人单元 中作为执行机构或

装配系统 ， 无需再供应压缩空气 。 此外 ，

模块的 自 主学习功能可最大化地减少调

试工作 。 这方面 的最佳示例是具备 自 主

学习功能 的 Ｓ Ｃ ＨＵＮ ＫＥ Ｌ Ｐ ： 连接系统

后 ， 对系统进行编程前可对搬运系统进

行调试 。 鉴于某些项 目 通常会面临颇具

挑战性的时间 制约 ， 这也是
一

人重要 因

素 。 ＧＫ］
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