
南海PARKER DC INTEGRATOR 590+SERIES2直流调速器维修

产品名称 南海PARKER DC INTEGRATOR
590+SERIES2直流调速器维修

公司名称 广州腾鸣自动化控制设备有限公司

价格 100.00/台

规格参数

公司地址 广州市番禺区钟村镇屏山七亩大街3号

联系电话  15915740287

产品详情

南海parker直流调速器维修 桂城DC INTEGRATOR 590+SERIES2直流调速器维修 
大沥parker直流调速器维修  丹灶DC INTEGRATOR 590+SERIES2直流调速器维修

南海区辖1个街道(桂城街道)、6个镇(里水镇、九江镇、丹灶镇、大沥镇、狮山镇、西樵镇)。共67个村委
会、182个居委会。 政府驻桂城街道。

佛山腾鸣自动化控制设备有限公司，专业从事自动化设备、电气系统维修改造。 

公司专业流量计维修,变频器维修,直流调速器维修,PLC维修,触摸屏维修,伺服控制器维修,工控机维修,软启
动器维修,UPS不间断电源维修,人机界面维修,工业电脑维修,工控电脑维修,伺服放大器维修,伺服伺动器维
修,维修触摸屏,维修变频器、等各种工业仪器。 

3个维修服务点

地址1：佛山广州番禺区钟村镇屏山七亩大街3号

地址2：佛山桂城平洲办事处 

地址3： 科学城

不可质疑的五大优势：              

一，免出差费，不收取任何出差服务费

二，维修报价制度规范（维修行业报价规范的倡议者、表率者）

三，无电气图纸资料也可维修



四，高校合作单位

五，行业协会副理事长单位

  （不必犹豫顾虑，拿起电话给李工打个电话咨询交流一下吧。能不能修，修不修得了，维修时间要多
久，维修费用大概多少，等等疑问，都将不再是疑问了）

专业维修各种parker直流调速器维修故障包括：本公司提供专业维修直流调速器,维修常见故障：上电无
显示，运行报警，过电压报警，过电流报警，输出不平衡，模块损坏，参数错误等故障。

1.工业机器人的定义是什么？

机器人是一个在三维空间具有较多自由度的，并能实现诸多拟人动作和功能的机器，而工业机器人则是
在工业生产上应用的机器人。它的特点是：可编程、拟人化、通用性、机电一体化。

如何了解工业机器人？这11项问答必看

2.工业机器人有哪几个子系统组成？各自的作用是什么？

�驱动系统：使机器人运行起来的传动装置。

�机械结构系统：由机身、手臂、机械手末端工具三大件组成的一个多自由度的机械系统。

�感受系统：由内部传感器模块和外部传感器模块组成 获取内部和外部环境状态的信息。

�机器人&环境交互系统：实现工业机器人与外部环境中的设备相互联系和协调的系统。

�人&机交互系统：是操作人员参与机器人控制与机器人进行联系的装置。

�控制系统：根据机器人的作业指令程序以及从传感器反馈回来的信号支配机器人的执行机构去完成规
定的运动和功能。

3.什么是机器人的自由度？机器人位置操作需要几个自由度？姿态操作需要几个自由度？

自由度是指机器人所具有的独立坐标轴运动的数目，不应包括手爪（末端工具）的开合自由度，在三维
空间中描述一个物体的位置和姿态需要六个自由度，位置操作需要3个自由度（腰、肩、肘），姿态操作
需要3个自由度（俯仰、偏航、侧滚）。

工业机器人的自由度是根据其用途而设计的，可能小于6个自由度，也可能大于6个自由度。

4.工业机器人的主要技术参数有哪些？

自由度、重复定位精度、工作范围、最大工作速度与承载能力。

5.机身和臂部的作用各是什么？在设计时应注意哪些问题？

机身是支承臂部的部件，一般实现升降回转和俯仰等运动，机身设计时要有足够的刚度和稳定性；运动
要灵活，升降运动的导套长度不宜过短，避免发生卡死现象，一般要有导向装置；结构布置要合理臂部
是支承腕部手部和工件的静动载荷的部件，尤其高速运动时将产生较大的惯性力，引起冲击，影响定位
的准确性。



设计臂部时要注意刚度要求高，导向性好，重量轻，运动要平稳，定位精度要高。其它传动系统应尽量
简短以提高传动精度和效率；各部件布置要合理，操作维护要方便；特殊情况特殊考虑，在高温环境中
应考虑热辐射的影响腐蚀性环境中应考虑防腐蚀问题。危险环境应考虑防暴问题。

6.手腕上的自由度主要起什么作用？如果要求手部能处于空间任意方向则手腕应具有什么样的自由度？

手腕上的自由度主要是实现手部所期望的姿态。为了使手部能处于空间任意方向，要求腕部能实现对空
间三个坐标轴X Y Z的转动。即具有翻转俯仰和偏转三个自由度。7.机器人末端工具的作用和特点

机器人手部是用来握持工件或工具的部件，是一个独立的部件，可以有手爪也可以是专用工具。

8.按夹持原理末端工具分为哪几类？包括哪些具体形式？

按夹持原理，末端夹持手分为两类：

�夹持类包括内撑式、外夹式、平移外夹式、勾托式和弹簧式；

�吸附类包括磁吸式，气吸式。

9.真空式吸盘根据工作原理可分为几类？其工作原理是怎样的？

按工作原理分为三类：

�真空吸盘。利用真空泵抽出吸附头的空气而形成真空；

�喷吸式吸盘。利用伯努利效应产生负压，流体速度加快时，物体与流体接触的界面上的压力会减少，
反之压力会增加。借助压缩空气和真空发生器无需专用真空泵；

�挤气负压式吸盘。靠机械作用实现真空和释放真空，无需真空泵系统也不需要压缩空气，气源经济方
便但可靠性稍差。

10.液压和气压传动在操作力、传动性能和控制性能方面的区别？

�操作力。液压可得到很大的直线运动力和回转力，抓取重量1000到8000N；气压可得到较小的直线运动
力和回转力，抓取重量小于300N。

�传动性能。液压压缩性小传动平稳，无冲击，基本上无传动滞后现象，反映灵敏运动速度最高达2m/s
；气压压缩空气粘度小管路损失小流速大可达较高速度但高速时平稳性差冲击较严重通常汽缸50到500m
m/s。

�控制性能。液压压力和流量均容易控制，可无极调速通过调节；气压低速不易控制，难准确定位，一
般不做伺服控制。

11.伺服电机和步进电机的性能有何不同？

�控制精度不同（伺服电机控制精度由电机轴后端的旋转编码器保证，伺服电机控制精度高于步进电机
）；

�低频特性不同（伺服电机运转非常平稳，即使低速时也不会出现振动现象，一般伺服电机低频性能好
于步进电机）；



�过载能力不同（步进电机不具备过载能力，伺服电机具有较强的过载能力）；

�运行性能不同（步进电机的控制为开环控制，交流伺服驱动系统为闭环控制）；

�速度响应性能不同（交流伺服系统加速度性能较好）。
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