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1.1


工作站的组成
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滑台模块


激光切割模块


基础教学模块


 


工艺模块


视觉检测模块


装配模块




















机器人











台面组成：





主要由机器人、基础教学模块和综合教学模块组成，基础教学模块包括涂胶单元和码垛单元，综合教学模块可分为激光切割模块、工艺模块、视觉检测模块、装配模块和滑台模块。


         




















1.1.1


激光切割站














激光切割台








激光头/吸盘工具


 


垂直料库 


活塞原料 


移动装置 


夹爪笔工具 


传送装置 


顶紧装置 





当传送装置将活塞原料运送到传送带末端时，机器人使用夹爪/笔工具将活塞原料夹起放置在激光切割台上，机器人末端工具换成激光头/吸盘工具，沿着活塞原料中黑白交界进行切割。

















激光切割站


说明：激光切割是利用经聚焦的高功率密度激光束照射工件，使被照射的材料迅速熔化、汽化、烧蚀或达到燃点，同时借助与光束同轴的高速气流吹除熔融物质，从而实现将工件割开，属于热切割方法之一


          随着工业机器人和激光切割技术的发展和成熟，由机器人所组成的激光切割系统一方面具有工业机器人的特点，能够自由、灵活的实现各种复杂三维曲线加工轨迹，另一方面采用柔韧性好、能够远距离传输激光的光纤作为传输介质，不会对机器人的运动路径产生限制作用。
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1.1.1








工艺站


说明：CHL-JC-01-A工艺站包括打磨.抛光.去毛刺三大部分：


   毛刺是在各种机械加工中，与所要求的形状、尺寸不符的、在被加工零件上派生出的多余部分。毛刺的产生随加工方法的不同而变化，且由于毛刺的存在将导致整个机械系统不能正常工作，使可靠性和稳定性降低。因此，去毛刺的工艺加工是机械工艺中不可缺少的一个环节。随着工业机器人技术的发展，使用六轴机器人去毛刺，能够从产品的四周和上下的任意角度去工作，非常灵活、快速、准确的去掉产品表面不规则的毛刺。


    打磨是指借助粗糙物体来通过摩擦改变材料表面物理性能的一种加工方法，主要目的是为了获取特定表面粗糙度。下图是工作站中选用KPATEC型号为BS762的小型砂带机作为打磨器具。


    抛光是指利用机械、化学或电化学的作用，使工件表面粗糙度降低，以获得光亮、平整表面的加工方法，是利用抛光工具和磨料颗粒或其他抛光介质对工件表面进行的修饰加工。工作站中选用常见的小型羊毛抛光轮作为抛光工具。
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1.1.2








1.1.2


工艺站





打磨设备 


去毛刺设备 


活塞废料储存台 


抛光设备 


夹爪工具 





机器人将切割下来的活塞废料放至活塞废料存储台，然后使用夹爪工具，夹持活塞半成品完成切割边缘去毛刺、表面打磨和抛光工艺。














视觉检测站


视觉检测是连续不断地准确获取高成像质量的受检产品图像，是实现在线视觉检测的前提。在生成过程中获取受检产品图像时，影响成像质量的因素主要有光源选择、曝光时间、焦距调整和快门同步4个方面。
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1.1.3








1.1.3


视觉检测站
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CCD视觉检测装置 


不合格品储存台 


暂存工装 


分度盘转台 


条码扫描枪 


条码机 





机器人将放置在暂存工装的活塞吸取到分度盘转台上，通过CCD视觉检测装置对活塞进行检测，合格品进行贴码和扫码处理，不合格品放至不合格品存储台。











装配站


说明：CHL-JC-01-A装配站是指汽车发动机活塞的装配，如上图所示，发动机气缸内装有活塞，活塞通过活塞销、连杆与曲轴相连接。活塞在气缸内做往复运动，通过连杆推动曲轴转动。发动机活塞的工作循环包括四个行程：即进气行程、压缩行程、膨胀行程（做功行程）和排气行程。     
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1.1.4








1.1.4


装配站








机器人首先在活塞销装配工装完成活塞与连杆的装配，然后在曲轴销装配工装完成活塞连杆组件与缸体的总装。


销钉传送装置


缸体固定工装


装配测试装置


搬运吸盘工具


夹爪吸盘工具


智能料库


装配中转工装


曲轴销装配工装


活塞装配工装








1.1.5


工作站滑台
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滚珠丝杠


直线导轨





工作站滑台由滚珠丝杠和直线导轨组成，通过滑台模块可以完成机器人在其余几个模块之间的位置移动。








1.1.6


涂胶码垛模块
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涂胶单元是机器人携带夹爪/笔工具模拟涂胶枪，在3D轨迹面板上完成固定的轨迹过程。








码垛单元即机器人携带激光头/吸盘工具，吸取码垛料盘中的原料，按照一定的摆放规则堆放到3D轨迹面板上的放料位置。








操作面板的介绍和使用
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1.1.7

















工艺站操作按钮
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故障设置点2


备用按钮


自动启动按钮


暂停带灯按钮


急停按钮


故障设置点1


故障指示灯


启动/停止带灯按钮


手动/自动按钮


复位按钮


1.1.7








激光切割站操作按钮


/19





故障设置点1


故障设置点2


故障指示灯


启动/停止带灯按钮


手动/自动按钮


复位按钮


故障设置点3


故障设置点4


备用按钮


自动启动按钮


暂停带灯按钮


急停按钮


1.1.7








视觉检测站操作按钮
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故障设置点2


备用按钮


自动启动按钮


暂停带灯按钮


急停按钮


故障设置点1


故障指示灯


启动/停止带灯按钮


手动/自动按钮


复位按钮


1.1.7








装配站操作按钮
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故障设置点1


故障设置点2


故障指示灯


启动/停止带灯按钮


手动/自动按钮


复位按钮


故障设置点3


故障设置点4


备用按钮


自动启动按钮


暂停带灯按钮


急停按钮


1.1.7
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CHL-JC-11-A工作站设备手册
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技术参数



输入电源: 交流220V，频率50Hz



安全保护: 急停开关，漏电保护，短路保护，过载保护



额定功率: 5kW



整体尺寸:3000mm×1500mm×1500mm


详细说明



工业机器人基础教学工作站-多工艺，针对基础操作和工艺应用两个方面分别进行针对性优化开发，采用模块化集成设计，将多项主流应用技术融入工作站的功能之中，结合职业院校的教学特点，综合了“理-虚-实”一体化教学特征，以典型实训任务为出发点，采用模块化设计理念，让学生在学习过程中具有明确的目标性，增强学习兴趣，可以利用单一工作站解决工业机器人基础教学过程中涉及的教学点和技能点，提高实训设备的利用率。
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