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抓取系统

精准且轻柔的装配系统
高性能 ， 适用于电子工业的装配系统是大势所趋 。 除 了传统的取放应用之外 ， 所支持的零件

种类也在 日 益扩展 。 新的技术不仅将有助于确保零缺陷生产 ， 还 可以在某些情况下无需用户干预

即可 自 动应需求而变化 。
ＬＥＭ 在电子元件的高速生产中 ， 充分挖掘 了生产设备的潜在性能 ， 也

为非气动应用奠定了基础 。

更多精彩请扫描二维码

文 雄克精密机械贸易 （
上海 ） 有限公司

士 日 内瓦的 ＬＥＭ 系统构建团 队负

责人 
Ｆｒｅｄｅｒ ｉ ｃＣ ａ ｔ ｔａｎ ｅｏ

说 ：

“

此前 ，

我们的传感器生产系统的
一

个工作周 期

大约为 ９ｓ
。 使用 新系统后 ， 用 时降至

６ｓ
， 未来还可进

一

步减少至 ５ｓ 。

”

与原

来的系统相 比 ， 产量增加 了 ４４％ ， 而且

可对组件实现监控 ， 灵活性也更高 。

无需手动 干 预 ， 系 统 可生 产两种

不 同 的组件 。 未来将实现全天候不 间断

运行 ， 年 生 产量预计将达 到 约 ３ ０ ０ 万

个 。 作为全球电量传感器的知名 制造商 ，

ＬＥＭ 系统化地利用 了装配 自 动化所带来

的种种优势 。 在连接过程 中稳定性是首

要因素 ， 如果具备可靠性 ， 他们更乐意

去尝试新技术 。

与所有高性能装配系统一样 ， 需要

考虑三个关键 因 素 ： 采购和运营成本 、

周期与过程稳定性 。
Ｌ ＥＭ 之所以选择雄

克的高性能模块化装配系统 ， 也是基于

全面 的考量 ： 抓取 、 旋转或平移运动 ，

气动或 电动 ， 模块化或紧凑型 ， 有超过

１ ０００ ０ 种变型可供选择 ； 配有必要的外

围设备 ， 包括标准化立柱装配系统 、 法

兰和设计工具 。 只需少量工程和 装配工

作 即可构建高效的取放单元 、 滑轨 、 旋

转抓取模块 、 龙门系统或完整的系统 。

折穹和压入过程的力控制

Ｌ ＥＭ 团 队仔细分析 了各种 组件 的

优势 。 在对时序要求严格的折弯工序至

今仍使用 气动机械手 ， 而在需要力控制

的压入操作开始使用机 电
一

体化 Ｐ ＰＵ － Ｅ

１ ５ 快速取放单元 ， 动 作点 、 位置和速

度都可 以 自 由编程 。 单元会轻柔地移动

至合适的工具处 ， 以精密调节的力弯 曲

并压人元件 ， 将部件放置在线性传输系

３４Ｃ３ 现代制造 ？ 節自刷匕与驱ａ ｉ ２ 〇 １ ９
－

０ ４ ｍｍａ ． ｖｏｇｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ
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图 １Ｐ ＰＵ Ｅ 采用线性驱动使得各个搬运系统的运动变得平滑

统的托盘上 ， 然后轴 以最高速度返 回初

始位置 。

Ｐ Ｐ Ｕ － Ｅ 采用 线性驱动 ， 无需传动 ，

尺寸适用 于 电子产品和小零件装配 。 宽

度仅为 ６０ｍｍ
， 背板带有完整介质通道 ，

适用 于紧凑型系统设计 。 在负重 １ｋ ｇ ，

抓取时间为 ２ｘ５ ０ｍ ｓ 时 ， 完成
一

个水

平 １ ４ ５ｍｍ 和垂直 ４ ５ｍｍ 的完整行程仅

需 ０ ． ６ｓ
，
Ｐ Ｐ Ｕ － Ｅ １ ５ 每分钟取放 次数可

高达 １ ００ 次 。 因此 ，
Ｌ ＥＭ 的生产节拍更

短 。 只要有平滑的运动面 ， 轴 的重复精

度可达到 ０ ． ０ １ｍｍ
， 各个搬运系统的运

动越平滑 ， 系统的振动便越小 ， 这就是

ＬＥＭ 所关心的事 。 运动 曲 线越平滑 ， 电

子元件 的 质量就越可靠 。 例 如 ， 四 个

弯 曲 触点的平整度公差仅为 ０ ． ０ １ ５ｍ ｍ
，

正是这样的效果使 ＬＥＭ认可 了 
ＳＣＨＵＮＫ

ＰＰＵ－Ｅ 。

线性电机轴实现轻柔移动

雄克 ＬＤ ｘ 系列 电机轴的几乎所有模

块均将绝对值传感器作为标配 ， 确保每

轴 ０ ． ０ １ｍｍ 的重复精度 。 系统启动和紧

急停止后 ， 无需高 昂 的 试运行 。 此外 ，

模块既不需要末端传感器也不需要参考

传感器 ， 降低 了投资成本 、 编程工作量

以及 电缆数量 。 无间 隙 ， 无需机械传动

元件 。 工作周 期大大缩短 ， 精度大 幅上

升 ， 可长期保持过程高可靠性 。 模块几

乎没有易损件 ， 意外停机和维护成本几

乎为零 。

Ｌ ＥＭ 使用 了两种型号的雄克线性模

块 ：
Ｘ 型面 ＳＣＨＵＮＫＬＤＮ 最大驱动力为

２ ５ ０ Ｎ
， 基本款最高额定力为 １ ２ ０Ｎ

。 以

及有紧凑型 Ｚ轴的 ＳＣＨＵＮＫＬＤＨ ， 专为高

速装配 以及测量和 测试技术 中 的精确运

动而设计 。 最大驱动力为 １ ２ ５ Ｎ
， 额定力

为 ５２Ｎ
。 线性轴可配置气动抱 闸 ， 在紧

急停止的情况下保持位置不变 。

以无气动系统为 目标

ＬＥＭ 目 前使用 的更多 的显然是气动

系统 ， 但 Ｆ ｒ ｅｄ ｅ ｒ ｉ ｃＣ ａ ｔ ｔ ａ ｎ ｅ ｏ 认为
“

未来 ，

我们将主要设计带有 电动机械手 、 线性

模块和旋转模块的 电动 系统 。 现在的 系

统是从气动到 电动设备的过渡阶段 ，
主

要考 虑 的 是 无气动 可 以不再使用 阀 门

和软管 ， 降低能源成本 ， 保持装配过程

的清洁 ， 尤其在高速运行时显著降低振

动 。

”

Ｌ ＥＭ 目 前没有彻底放弃气动 ， 而

是采用 折 中 的方式避免过度使用 ， 再逐

步使用 雄克的机电
一

体化装置替代各个

模块 。 接下来 的计划是 ， 由 机 电
一

体化

ＳＣＨＵＮＫＥＧＰ 小型机械手代替原本的气

动ＳＣＨＵＮＫＭＰＧ －

ｐ
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。 ＧＫ］

普尔世电源

ＰＵＬＳ

带 丨Ｏ－Ｌ ｉｎ ｌ

＾
接口的

Ｄ ＩＮ 导轨电源，
９６０Ｗ Ｉ 三相 Ｉ 效率 ９５ ．３％ 丨 宽 １ １０ ｍ^ ７

节约运维成本 ， 分析应用数据 ， 实

程监控 ， 助力工业物联网 （
ｌ ｌ〇Ｔ

＞

Ｊｆ

广告


