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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，焊接机器人编程与操作，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，机器
人焊接生产厂家，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，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。

焊接机器人的维护保养工作由操作者负责，其中人员分配如下：每次保养必须添写保养记录，设备出现
故障应及时汇报给维修，并详细描述故障出现前设备的情况和所进行的操作，积极配合维修人员检修，
以便顺利恢复生产！公司对设备保养情况将进行不定期抽查。建议操作者在每班交接时仔细检查设备完
好状况，记录`好各班设备运行情况。

常州柯勒玛智能装备有限公司（苏州凯勒姆机器人系统工程有限公司）专注于机器人切割系统集成，欢
迎来电咨询！

点焊机器人的焊接装备，由于采用了一体化焊钳，焊接变压器装在焊钳后面，所以变压器必须尽量小型



化。对于容量较小的变压器可以用50Hz工频交流，而对于容量较大的变压器，已经开始采用逆变技术把5
0Hz工频交流变为600～700Hz交流，激光焊接机器人，使变压器的体积减少、减轻。变压后可以直接用60
0～700Hz交流电焊接，泰州机器人，也可以再进行二次整流，用直流电焊接。焊接参数由定时器调节。
新型定时器已经微机化，因此机器人控制柜可以直接控制定时器，无需另配接口。点焊机器人的焊钳，
通常用气动的焊钳，气动焊钳两个电极之间的开口度一般只有两级冲程。而且电极压力一旦调定后是不
能随意变化的。

常州柯勒玛 (图)-激光焊接机器人-泰州机器人由常州柯勒玛智能装备有限公司提供。常州柯勒玛智能装
备有限公司（www.zhaoshang100.com）是江苏 苏州 ,机械加工的翘楚，多年来，公司贯彻执行科学管理、
创新发展、诚实守信的方针，满足客户需求。在常州柯勒玛领导携全体员工热情欢迎各界人士垂询洽谈
，共创常州柯勒玛更加美好的未来。
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