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软件 系统提供 了 多 种将

机器 人集成 到 数控加 工机 床 中 的 可 能

性 ， 这一软件 系 统 的 应 用 范 围 非常广

泛 ， 涵盖 了从 Ｖ ＤＭ Ａ 标准的接 口 技术

解决方案到 ＣＮ Ｃ 数控技术 的机器人全

部操 作 、 编 程 、 调 试 、 维 护保养 和故

障诊断等 多个方面 。

一直 以来 ， 在 机 床控制 系 统与 机

器 人 的控制 中
一直都是 采 用 相 互交换

数据 和信息 的 方式 来 实 现数控机床与

机 器 人 之 间 的 互 联 控 制 。 但 是 这 种

情 况 现 在 发 生 了 变 化 ， 因 为 西 门 子

的 Ｓ ｉ ｎ ｕｍ ｅ ｒ ｉ ｋ － ＣＮ Ｃ 数控 系 统 的 算 法

语 言 已 经 具 有 直 接 控 制 机 器 人 机 械

运 动 的 能 力 了 ， 在 西 门 子 公 苛 开 发
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还承担着机器 人 手 臂 的 驱动控 制 ， 能够 完 成 所有 典 型 的

机器人安全保护功 能 ， 简单地说就是 Ｓ ｉ ｎ ｕｍ ｅ ｒ ｉ ｋＲ ｕ ｎＭ
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Ｒｏｂ ｏ ｔ ／Ｄ ｉ ｒ ｅ ｃ ｔＣ ｏｎ ｔ ｒ ｏ ｌ 软件 系统承担 了部分过去机器人控制

系统所承担 的任务 。

一致性的 Ｃ Ｎ Ｃ 机器人
丨

一体化接口

前后 不 断地 、 连 续性地 ＣＮ Ｃ 机器 人
一

体化接 口 技术

开拓 了机器人的应用 领域 ， 西 门 子公 司 除 了 与可靠的机器

人合作伙伴 ＫＵＫＡ 公 司合作在 Ｓ ｉ ｎ ｕｍ ｅ ｒ ｉ ｋＲ ｕ ｎＭ ｙＲ ｏｂ ｏ ｔ

软件 系统 中 的上下料操作和 加工等方面进行合作之 外 ， 还

与 Ｃ ｏｍ ａ ｕ 公 司在直接控 制 技 术方面进行 了 合作 。 这些软

件技术方面的成功 为硬件设计和 制 造带来 了许多好处 ， 例

如硬件 的 空 间 占 用 更小 、 电气控制 柜更加 简单 、 减少 了投

资和配件数量等优势 。 同 样 ， 也提高 了平均无故 障工作的

时 间和机床设备的可用 性 。

集成 到 ＣＮ Ｃ 数控系 统 中 机器手 臂 的 直接控 制 能够实

现最高 的机器人动态性能 ， 提高 了 机器人手臂运动 的准确

性 ， 这也使机器人能够完成高要求的加工任务 。

在西 门 子Ｓ ｉ ｎ ｕｍ ｅ ｒ ｉ ｋＲ ｕ ｎＭ ｙＲ ｏ ｂ ｏ ｔ ／Ｄ ｉ ｒｅ ｃ ｔＣ ｏ ｎ ｔ ｒｏ ｌ软

件 系统的控制 下机器人的 动态性能也更高 了 ， 控制程序 的

执行更加 稳定精确 ， 改善 了平行于机动时 间 内 的各种加工

和操作 。

预设置的机器人专用组成部件

简化了调整试车

软件 系 统的配置工具
‘

Ｓ ｉ ｚ ｅ ｒ
－ 选择项

’

中 包含 了 所有

机器人手臂运动 的 种种配置 ， 在选定 了
一

种机器人手臂之

后 ， 实 际上也就完成 了 它 的配置 ， 因 为根据机器人的类型

图 １ 西门子利用 Ｓ ｉ ｚｅ ｒ 和 Ｃ ｒｅ ａ ｔ ｅ Ｍ
ｙ 
Ｃｏ ｎｆｉ

ｇ 两个预配置功能完成了机器

人手臂的设计和 自动调试
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图 ２ 编制和优化后的数控程序能够在离线状态下在 Ｎ Ｘ ＣＡＭＲ
ｐ ｂ ｐ ｔ ｉ ｋｓ 和 ＶＮＣ Ｋ 环境中简单的做好真

实的生产准备工作

就可 以选择它 的配 置 ， 然后再添 加 到

工程项 目 中 ， 就万事大吉了 。

机器 人 手 臂 的 调 试 、 试运 行 也 非

常 简 单 ， 只 需 利 用
一

个数据 通道将机

器 人生产 厂 家 的各机械运动 的 数据输

人到 Ｓ ｉ ｎ ｕ ｍ ｅ ｒ ｉ ｋ 数据程序 中就可 以 了 ，

Ｓ ｉ ｎ ｕｍ ｅ ｒ ｉ ｋ 软件系统 中 的配置功能会将

这些数据直接 转换 为 Ｃ Ｎ Ｃ 数控数据 ，

其 中 包括 了 机器 人 专 用 的 、 优化后 的

驱动 参数 。 Ｃ Ｎ Ｃ 数控 系统将机器 人手

臂 的运动 转换为 自 动 的 工 作 循环 ， 最

终 使 其 成 为 可 以通 过 示 教功 能 或者在

其他 Ｓ ｉ ｎ ｕｍ ｒ ｉ ｋ 数控程序支持编程语言

的支持下转换为数控程序 。

其 他 的 技 术 工 作 也按 照 数控 技 术

进 行 了 贯 彻 落 实 。 例 如 ，
Ｎ ＸＣＡＭ

Ｒ ｏ ｂ ｏ ｔ ｉ ｃ ｓ 就是
一

款设计使 用 Ｒ ｕ ｎＭ
ｙ

Ｒ ｏ ｂ ｏ ｔ ／Ｄ ｉ ｒ ｅ ｃ ｔＣ ｏ ｎ ｔ ｒｏ ｌ 控制 程序 的机器

人手 臂设计软件 ， 利 用 运动学 的 三维

机器人模型和虚拟的 Ｓ ｉ ｎ ｕｍ ｅ ｒ ｉ ｋＶＮＣＫ

软件 内 核 ， 可 以 真 实 的 模 拟 由 Ｃ Ａ Ｄ ／

Ｃ Ａ Ｍ 生成的数控程序段 ， 机器人 、 程

序段和 Ｃ Ｎ Ｃ 数控程序等都可 以在 同
一

系统 中进行模拟 。 这样就可 以在 实 际

使 用 机器 人 手 臂之 前 完成其运动性能

的验证和优化 了 。

加 工 机 床 所需 的 或者是 机器 人 所

需 要 的 程 序 段都 通 过 Ｓ ｉ ｎ ｕ ｍ ｅ ｒ ｉ ｋ 软

件 系 统 的 信 道 同 步 进 行 协 调 ， 这 样

一

来 ， 机 器 人 就 可 以 在 不 同 的 同 步

和 异 步 运 动 以 及 机 动 和 辅 助 加 工 时

间 内 交 替 的 转 化 工 作 ， 进 而 优 化 了

机 器 人 的 工 作 负 荷 ， 使 其 能 够 灵 活

的 使 用 各 种 加 工 辅 具 ， 同 时 也 提 高

图 ３ 在 Ｓ ｉ ｎ ｕｍ ｅ ｒ ｉ ｋ 的 ＣＮＣ 数控程序 中集成了机

器人机械运动程序段之后 ， 既提高了生产能力

又提高了切 削加工机床的灵活性 ， 能够加工出

最高精度和质量的零件

了 机加 工 的 经济性 。

提高了机器人的

经济性和工作能力

在 成 功 的 完 成 不 同 领 域 的 应 用

测 试 之 后 ， 预 计 Ｓ ｉ ｎ ｕｍ ｅ ｒ ｉ ｋＲ ｕ ｎＭ ｙ

Ｒ ｏ ｂ ｏ ｔ ／ Ｄ ｉ ｒ ｅ ｃ ｔＣ ｏ ｎ ｔ ｒ ｏ ｌ软 件 系 统 将

在 ２ ０ １ ８ 年 年 初 以 ＳＷ４ ． ８ 版 本 的 形

式 上 市 ， 上 市 后 的 第
一

步 便 是 应 用

于 Ｃ ｏｍ ａ ｕ 公 司 设 计 生 产 的 十 几 种 不

同 机器 人 上 。 机器 人生 产 厂 家 负 责提

供 适 用 于 这 一 版 本 软 件 的 机 器 人 和

这 些 机 器 人 所 使 用 的 电 动 机 以 及 使

用Ｓ ｉ ｎ ｕ ｍ ｅ ｒ ｉ ｋＲ ｕ ｎＭ
ｙ
Ｒ ｏ ｂ ｏ ｔ ／ Ｄ ｉ ｒ ｅ ｃ ｔ

Ｃ ｏ ｎ ｔ ｒ ｏ ｌ 软 件 系 统 所 需 的 所 有 技 术 数

据 、 调试 数据和工作运行 数据 ， 还包

括 了 在模拟 和 集 成 中 所 需 的机器 人数

字化模型 。

利 用Ｓ ｉ ｎ ｕ ｍ ｅ ｒ ｉ ｋＲ ｕ ｎＭ
ｙＲ ｏ ｂ ｏ ｔ ／

Ｄ ｉ ｒ ｅ ｃ ｔＣ ｏ ｎ ｔ ｒ ｏ ｌ 软件 系统首次实现 了 机

器人技术在 ＣＮ Ｃ 数控 、
ＣＡＤ ／Ｃ ＡＭ 设

计和 工程 技 术领域 中 的 集 成 ， 这就能

够在机动 切 削 加 工 时 间 和 辅 助 时 间 内

使 机器 人 平行 的 完成简 单 的上 下 料 操

作 ， 强化生产加工 中 的运动集成 。

在 Ｃ Ｎ Ｃ 数控 系 统 中 的集成提高 了

机器 人沿运动 轨迹 的 运 动 精度 和 机器

人 的 动态性 能 ， 这有 利 于创 新性 的 和

精 密 的机器 人 制 造工 艺 技 术 ， 例 如 自

动 敷设碳纤 维 材料 、 增 材 制 造 、 不 同

金属 材料 的铣 削 加工和 Ｃ Ｆ Ｋ 碳纤维增

强材料 的 加 工 以及 激光加 工 等 多 种工

艺 技 术 ， 它 可 以让您 利 用 标 准 的 刀 具

和 工具 通 过 更 加 简单 的 工艺 技 术 来 完

成上述种种 加工 。

另 外 ， 这
一

软 件 系 统也 明 显地 简

化 了 机 器 人 的 控 制 ，
Ｓ ｉ ｎ ｕｍ ｅ ｒ ｉ ｋＲ ｕ ｎ

Ｍ ｙＲｏ ｂ ｏ ｔ ／Ｄ ｉ ｒｅ ｃ ｔＣ ｏ ｎ ｔ ｒ ｏ ｌ
软件系统也

第
一

次展 示 了 其在统一 的 、 横跨所有

数控加 工 系 统层 面 中 有 着
一

致性数据

流机器 人 技术 的 所有 优点 ， 它使有着

很 高竞争 力 的 、 透 明 的 、 灵活 的 以及

数字 化优化 了 的 生 产 过程变得更 加 简
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