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产品名称 点胶机械手 苏州瑞意达机械设备
点胶机械手供应商

公司名称 苏州瑞意达机械设备有限公司

价格 面议

规格参数

公司地址 高新区湘江路1128号3039室

联系电话  18013553201

产品详情

公司主要经营专业流体设备制造、非标自动化设备设计制造、维修改造、胶黏剂配套设备制造、维护改
造、胶黏剂运用设备制造、工装治具制造、工控设备设计制造。欢迎新老客户来电咨询！

在购买点胶机之前，点胶机械手哪家好，首先需要弄清三件事情：

1、使用的胶水基本特性：

a) 是什么胶水？单组份还是双组份（AB 胶）

b) 如果是双组份，AB 胶的体积比是多少

c) 胶水的粘度和密度？

d) 胶水大约多久时间开始固化？完全固化时间？

e) 胶水如何包装

2、点胶工艺需要达到的要求

a) 点胶精度要求如何？每个产品用胶量多少？

b) 胶水是用来灌封？黏贴？绝缘？防潮？点滴？

3、点胶方式与速度?

a) 要求如何实现点胶操作？桌面落地流水线



b) 要加工产品大小? 加工时要放多少产品进行加工?

c) Z 轴重量？要求点胶头数？ 点胶速度？

d）点胶应用行业与产品？

公司主要经营专业流体设备制造、非标自动化设备设计制造、维修改造、胶黏剂配套设备制造、维护改
造、胶黏剂运用设备制造、工装治具制造、工控设备设计制造。欢迎新老客户来电咨询！

柔性机械臂动力学方程的建立主要是利用Lagrange方程和NeWton-Euler 方程这两个最i具代表性的方程。
另外比较常用的还有变分原理， 虚位移原理以及Kane方程的方法。 而柔性体变形的描述是柔性机械臂系
统建模与控制的基础。因此因首先选择一定的方式描述柔性体的变形，点胶机械手，同时变形的描述与
系统动力学方程的求解关系密切。
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不确定性主要分为两种主要类型:结构(structured)不确定性和非结构(unstructured)不确定性， 非结构不确
定性主要是由于测量噪声、外界干扰及计算中的采样时滞和舍入误差等非被控对象自身因素所引起的不
确定性。结构不确定性和建模模型本身有关，点胶机械手价格， 可分为系统模型①参数不确定性
如负载质量、连杆质量、长度及连杆质心等参数未知或部分已知。②未建模动态 高频未建模动态，
如执行器动态或结构振动等;低频未建模动态， 如动/静摩擦力等。

点胶机械手-苏州瑞意达机械设备-点胶机械手供应商由苏州瑞意达机械设备有限公司提供。点胶机械手-
苏州瑞意达机械设备-点胶机械手供应商是苏州瑞意达机械设备有限公司（www.dlgszequ.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：邹经理。同时本
公司（www.ryddjj.com）还是从事点胶机，点胶机价格，点胶机哪家好的厂家，欢迎来电咨询。

Powered by TCPDF (www.tcpdf.org)

http://www.tcpdf.org

