
广东省西门子PLC模块授权代理商

产品名称 广东省西门子PLC模块授权代理商

公司名称 广东湘恒智能科技有限公司

价格 .00/件

规格参数 西门子变频器:西门子触摸屏
西门子伺服电机:西门子PLC
西门子直流调速器:西门子电缆

公司地址 惠州大亚湾澳头石化大道中480号太东天地花园2
栋二单元9层01号房

联系电话 18475208684 18475208684

产品详情

机器人主要结构

1、机器人驱动装置 

概念：要使机器人运行起来, 需给各个关节即每个运动自由度安置传动装置
作用：提供机器人各部位、各关节动作的原动力。

驱动系统：可以是液压传动、气动传动、电动传动, 或者把它们结合起来应用的综合系统;
可以是直接驱动或者是通过同步带、链条、轮系、谐波齿轮等机械传动机构进行间接驱动。 

1)电动驱动装置 

电动驱动装置的能源简单，速度变化范围大，效率高，速度和位置精度都很高。但它们多与减速装置相
联，直接驱动比较困难。

电动驱动装置又可分为直流(DC)、交流(AC)伺服电机驱动和步进电机驱动。 直流伺服电机电刷易磨损
，且易形成火花。



无刷直流电机也得到了越来越广泛的应用。
步进电机驱动多为开环控制，控制简单但功率不大，多用于低精度小功率机器人系统。

电动上电运行前要作如下检查： 

电源电压是否合适（过压很可能造成驱动模块的损坏）； 对于直流输入的+/-极性一定不能接错，驱动
控制器上的电机型号或电流设定值是否合适（开始时不要太大）； 

控制信号线接牢靠，工业现场zuihao要考虑屏蔽问题（如采用双绞线）； 

不要开始时就把需要接的线全接上，只连成最基本的系统，运行良好后，再逐步连接。 

一定要搞清楚接地方法，还是采用浮空不接。 

开始运行的半小时内要密切观察电机的状态，如运动是否正常，声音和温升情况，发现问题立即停机调
整。

2)液压驱动 

通过高精度的缸体和活塞来完成，通过缸体和活塞杆的相对运动实现直线运动。

优点：功率大，可省去减速装置直接与被驱动的杆件相连，结构紧凑，刚度好，响应快，伺服驱动具有
较高的精度。 

缺点：需要增设液压源，易产生液体泄漏，不适合高、低温场合，故液压驱动目前多用于特大功率的机
器人系统。

选择适合的液压油。 防止固体杂质混入液压系统，防止空气和水入侵液压系统 。机械作业要柔和平顺
机械作业应避免粗暴，否则必然产生冲击负荷，使机械故障频发，大大缩短使用寿命。

要注意气蚀和溢流噪声。作业中要时刻注意液压泵和溢流阀的声音，如果液压泵出现“气蚀”噪声，经
排气后不能消除，应查明原因排除故障后才能使用。 保持适宜的油温。液压系统的工作温度一般控制
在30～80℃之间为宜。

3)气压驱动 

气压驱动的结构简单，清洁，动作灵敏，具有缓冲作用。 .但与液压驱动装置相比，功率较小，刚度差，
噪音大，速度不易控制，所以多用于精度不高的点位控制机器人。 

（1）具有速度快、系统结构简单，维修方便、价格低等特点。适于在中、小负荷的机器人中采用。但因
难于实现伺服控制，多用于程序控制的机械人中，如在上、下料和冲压机器人中应用较多。 



（2）在多数情况下是用于实现两位式的或有限点位控制的中、小机器人中的。 

（3）控制装置目前多数选用可编程控制器(PLC控制器)。在易燃、易爆场合下可采用气动逻辑元件组成
控制装置。

2、直线传动机构

传动装置是连接动力源和运动连杆的关键部分，根据关节形式，常用的传动机构形式有直线传动和旋转
传动机构。 

直线传动方式可用于直角坐标机器人的X、Y、Z向驱动，圆柱坐标结构的径向驱动和垂直升降驱动，以
及球坐标结构的径向伸缩驱动。 

直线运动可以通过齿轮齿条、丝杠螺母等传动元件将旋转运动转换成直线运动，也可以有直线驱动电机
驱动，也可以直接由气缸或液压缸的活塞产生。

 

1)齿轮齿条装置 

通常齿条是固定的。齿轮的旋转运动转换成托板的直线运动。

优点：结构简单。

缺点：回差较大。

2）滚珠丝杠 

在丝杠和螺母的螺旋槽内嵌入滚珠，并通过螺母中的导向槽使滚珠能连续循环。  

优点：摩擦力小，传动效率高，无爬行，精度高  

缺点：制造成本高，结构复杂。  

自锁问题：理论上滚珠丝杠副也可以自锁,但是实际应用上没有使用这个自锁的,原因主要是：可靠性很差
，或加工成本很高；因为直径与导程比非常大，一般都是再加一套蜗轮蜗杆之类的自锁装置。

3、旋转传动机构 



采用旋转传动机构的目的是将电机的驱动源输出的较高转速转换成较低转速，并获得较大的力矩。机器
人中应用较多的旋转传动机构有齿轮链、同步皮带和谐波齿轮。

1）齿轮链

（1）转速关系

（2）力矩关系 

2）同步皮带 

同步带是具有许多型齿的皮带，它与同样具有型齿的同步皮带轮相啮合。工作时相当于柔软的齿轮。 

优点：无滑动，柔性好，价格便宜，重复定位精度高。

缺点：具有一定的弹性变形。  

3）谐波齿轮 

谐波齿轮由刚性齿轮、谐波发生器和柔性齿轮三个主要零件组成，一般刚性齿轮固定，谐波发生器驱动
柔性齿轮旋转。

主要特点：

(1)、传动比大，单级为50—300。 

(2)、传动平稳，承载能力高。

(3)、传动效率高,可达70%—90%。 

(4)、传动精度高,比普通齿轮传动高3—4倍。

(5)、回差小，可小于3’。 

(6)、不能获得中间输出，柔轮刚度较低。 

谐波传动装置在机器人技术比较先进的国家已得到了广泛的应用。仅就日本来说，机器人驱动装置的60
％都采用了谐波传动。  

美国送到月球上的机器人，其各个关节部位都采用谐波传动装置，其中一只上臂就用了30个谐波传动机
构。  



前苏联送入月球的移动式机器人“登月者”，其成对安装的8个轮子均是用密闭谐波传动机构单独驱动的
。

德国大众汽车公司研制的ROHREN、GEROT R30型机器人和法国雷诺公司研制的VERTICAL
80型机器人等都采用了谐波传动机构。

4、机器人传感系统  

①感受系统由内部传感器模块和外部传感器模块组成, 用以获取内部和外部环境状态中有意义的信息。 

②智能传感器的使用提高了机器人的机动性、适应性和智能化的水准。 

③智能传感器的使用提高了机器人的机动性、适应性和智能化的水准。

④对于一些特殊的信息, 传感器比人类的感受系统更有效。

5、机器人位置检测 

旋转光学编码器是最常用的位置反馈装置。光电探测器把光脉冲转化成二进制波形。轴的转角通过计算
脉冲数得到，转动方向由两个方波信号的相对相位决定。 

感应同步器输出两个模拟信号——轴转角的正弦信号和余弦信号。轴的转角由这两个信号的相对幅值计
算得到。感应同步器一般比编码器可靠，但它的分辨率较低。

电位计是最直接的位置检测形式。它连接在电桥中，能够产生与轴转角成正比的电压信号。但是，由于
分辨率低、线性不好以及对噪声敏感。 

转速计能够输出与轴的转速成正比的模拟信号。如果没有这样的速度传感器，可以通过对检测到的位置
相对于时间的差分得到速度反馈信号。  

6、机器人力检测 

力传感器通常安装在操作臂下述三个位置： 

①安装在关节驱动器上。可测量驱动器/减速器自身的力矩或者力的输出。但不能很好地检测末端执行器
与环境之间的接触力。 

②安装在末端执行器与操作臂的终端关节之间，可称腕力传感器。通常，可以测量施加于末端执行器上
的三个到六个力/力矩分量。 



③安装在末端执行器的“指尖”上。通常，这些带有力觉得手指内置了应变计，可以测量作用在指尖上
的一个到四个分力。  

7、机器人－环境交互系统 

①机器人-环境交互系统是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。

②工业机器人与外部设备集成为一个功能单元，如加工制造单元、焊接单元、装配单元等。也可以是多
台机器人、多台机床或设备、多个零件存储装置等集成 。

③也可以是多台机器人、多台机床或设备、多个零件存储装置等集成为一个去执行复杂任务的功能单元
。  

8、人机交互系统 

人机交互系统是使操作人员参与机器人控制并与机器人进行联系的装置。 该系统归纳起来分为两大类:
指令给定装置和信息显示装置。
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