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产品详情

焊接机器人按结构坐标系来分

1) 直角坐标型  这类机器人的结构和控制方案与机床类似，其到达空间位置的三个运动（x、y、z）是由
直线运动构成，这种形式的机器人优点是运动学模型简单，各轴线位移分辨率在操作容积内任一点上均
为恒定，控制精度容易提高；缺点是机构庞大，工作空间小，操作灵活性较差。简易和专用焊接机器人
常采用这种形式。2) 圆柱坐标型  这类机器人在基座水平转台上装有立柱，水平臂可沿立柱作上下运动
并可在水平方向伸缩。这种结构方案的优点是末端操作可获得较高速度，缺点是末端操作器外伸离开立
柱轴心愈远，其线位移分辨精度愈低。3) 球坐标型  与圆柱坐标结构相比较，这种结构形式更为灵活。
但采用同一分辨率的码盘检测角位移时，伸缩关节的线位移分辨率恒定，但转动关节反映在末端操作器
上的线位移分辨率则是个变量，增加了控制系统的复杂性。4) 全关节型  全关节型机器人的结构类似人
的腰部和手部，其位置和姿态全部由旋转运动实现，其优点是机构紧凑，灵活性好，占地面积小，工作
空间大，西藏机器人，可获得较高的末端操作器线速度；其缺点是运动学模型复杂，高精度控制难度大
，空间线位移分辨率取决于机器人手臂的位姿。

焊接机器人主要包括机器人和焊接设备两部分。机器人由机器人本体和控制柜（硬件及软件）组成。而
焊接装备，以弧焊及点焊为例，则由焊接电源，（包括其控制系统）、送丝机（弧焊）、焊枪（钳）等
部分组成。对于智能机器人还应有传感系统，如激光或摄像传感器及其控制装置等。世界各国生产的焊
接用机器人基本上都属关节机器人，机器人焊接技术，绝大部分有6个轴。其中，1、2、3轴可将末端工
具送到不同的空间位置，机器人焊接系统，而4、5、6轴解决工具姿态的不同要求。

弧焊机器人多采用气体保护焊方法（MAG、MIG、TIG），通常的晶闸管式、逆变式、波形控制式、脉
冲或非脉冲式等的焊接电源都可以装到机器人上作电弧焊。由于机器人控制柜采用数字控制，而焊接电
源多为模拟控制，机器人焊接编程，所以需要在焊接电源与控制柜之间加一个接口。近年来，国外机器
人生产厂都有自己特定的配套焊接设备，这些焊接设备内已经播人相应的接口板、所以在图1a中的弧焊
机器人系统中并没有附加接口箱。应该指出，在弧焊机器人工作周期中电弧时间所占的比例较大，因此



在选择焊接电源时，一般应按持续率100，%来确定电源的容量。

机器人焊接系统-常州柯勒玛(在线咨询)-西藏机器人由常州柯勒玛智能装备有限公司提供。机器人焊接系
统-常州柯勒玛(在线咨询)-西藏机器人是常州柯勒玛智能装备有限公司（www.zhaoshang100.com）今年全
新升级推出的，以上图片仅供参考，请您拨打本页面或图片上的联系电话，索取联系人：陈经理。
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