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汽‘玻璃涂胶设箭存汽_一制造领域烂项关

键投水，刈r提高‘【一产效率羽i／C1-质景越着?滓足轻

雨的什’用。，1998牛之l讥创内汽l‘』家的机器人涂

胶系统均为随壮条汽车生产线从i十r#l-卣接0i进的，

随着闰内牛产线剐支水改造要求，刈风拌玻璃自动

涂胶系统的需求也1、惭增加，1 999年前俐其托曼

机器人有限公刊研制开T5己n0田内第套』Jl器人汽午

肛l挡玻璃涂胶系统，成功地席圳r¨舟飞汽”刚造有

艰公_J钓生产线h琐补了国内空白。

随荇这几年小断的技术创新和jh场丌打】，牟

今首制典托曼机器人有限公司已累计研制q一产了数

l}再种类7Ⅲ向机器人涂胶系统，并／r s’卅体II『、

上“4通明、武汉神龙、哈飞汽1一、LI河汽午、重1犬

睦安等汽4制造J得到广泛应并j。凌系统以其稳定

佝技术胜能、优良剧生能价格比以及完善的售肝服

务，甜到J，J H户10充分肯定，在激烈的市场竞争中，

f州H矧毛曼机器人有限公__=：』在机器人汽●川专玻璃

涂胶领域已r々捌丁绝划n勺领先优势地何，H 6i存国

内Il】场‘州i有琦薹达80％以l。

二、I睢∥、l孔“玻}，，09，：氖笺j2罔成

机器人风捎玻螭涂胶系统一胜山机器人、供

胶系统、玻璃刑。II夹具段控制系统四部分构成。

I刿l所不为～宴典掣竹目I器人涂胶系统构成

侧。

一曩统jj》』0j囊置难点
机器■种件}{!tL

这实际『‘是刈系统设汁的篮求。机器人本身

机器凡技术与应甬

的运动证常情况下足非鞴1‘稳川靠f日，但是剧边

腑用环境会对机器几动作半稳性J“生影1l玑涂胶

系统中+门土要影响㈨素是胶枪重挝、加热胶管挠

度、胶管运动惯量，这在系统砹计叫必须加以允

分考虑和汁算。茧然选什J负荷能力史火的机器人

l J以很容易地避免返 叫题，仉住}1二川一心装现
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场审问较为紧凑，这样做无耻浪费了州户宝贵的

守司：*外，选用大犁的机器人必然增加大帚赞

什j，造成浪费。

为J7俅日午宙玻璃的*’贴质量，要求胶形均

匀。所以在进行密封胶涂布过程中，为厂满足牛

产节拍晌要求，机器人的涂胶速度般足需耍不

断变化的，尤其是个1骞『破璃的转角部分与阿线段

的涂胶条件的差别，很辑易导致胶的堆积。

通常的做法一般J{划胶量进行火、中、小
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=种设定，通过I／0控制二种挤胶鞋’⋯向四换，

这很难保证切换时的、t稳性：H鲥，在T艺需

要改变涂胶轨迹利速度时，不勃俅证小侧涂胶段

的胶形完全一致，从而影响涂胶质量。

莫托曼机器人系统采用速度／胶量办调控

制，是通过试验计算出口L器人运动速度与涂胶奄

’日函数关系，_#将此函数关系预先输入到机器人

控制柜。涂胶T作叫机器人根据涂胶述度的芟化

来刺供胶系统的泵流量进行控制，实现挤胶量’由

实时自动调节，使胶形均匀、稳定，使产品质

帚得以即实保障。

在通常的通过I／O控制三利·挤胶量M的切换

方式=，嵩要他赞大景n{j刊I"J和精力在oi教和涧

试中：列州，山于是三利，w】定的胶嚣，所以要满

足卣线段及拐角处的小H涂胶特川要求，往往J^

能锥降低涂胶进度、牺牲‘l产节拍米实现。

山J’发定好了速度／胶晕的函数关系，在后

续的不教、调试过稗中，jl需i2定涂胶述度，系

统将自动啼节挤胶帚，大大提，¨了Ⅱi教述度此

外，山于脞节与述度足力旧控制杓，所以涂版速

度可以任意设定，比如，在直线段司以尽量提『岛

速度，进八捌角处时速度渐渐减1世，|J11{让胶形

致性]0同时，可以蛙大限度地提一。a涂胶述度，从

而提岛了牛产节拍，使机器人搜涂胶发备的使用

效率得以允分地发挥。

住机器人涂胶系统的炙具中，大多录用刈中

夹jL。刈I}一装置的使用有两大优点：首先，可以

将玻璃的尺U谩差在玻墒周边化簧均分，而小会

累积到同一删，肯利丁崭划胶条#{破璃四剧边缘

的均布；其敬，别¨、蒯尺、j、小H类州晌玻璃只

有灵活的近府一m【·J适用丁多I删的莱性生产。

首钢莫托曼(SG，．I)丌发世汁均刑，r火具系

统，避免r部分蚓外进口刑，{r火具需两次刈中d

能完成定何的普遍缺一_，儿育尚精度、快节拍

的次完成埘tf一定位的特点，仪此项就可缩短

牛产=市拍5～6秒，为用户节省j’：#贵的IHfill，

为摊高生产线能力做好了允分准备。

删转装置1【1|』足为了将涂完股的玻璃进行】|jjj

转，使破璃111I面朝上，以便十L人抓取并安技

玻璃，从而碱轻操作工人均劳动强度。

四、涂胶机器人介绍

刚2所不f由址MOTONAN系列均涂胶Wl器人。

MOTOglAN系列机器人采用了机器人专用的变
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流伺服电机，使机器人惜和伺服电机问的雌性比

为最佳值，所阻只有高刚性的特点，很直r地克服

了以往机器人扯进行高速及变速、变轨迹运动过

程·”常出现的颤动现象，划胶形的均～|生、胶条轨

迹旧稳定|生及生产效率|E}{】提高具有决定性的作用。

此外，机器人还设定了专门用丁橡胶作、眦

的命令，使示教操作及划胶泵f内控制更为便捷，

可以达到更好的作、jk效果。

=、一．|j， “，。i J：i．。!，j

山于再汽车生产厂家的工艺要求、生产产

量、刖场条什的小同，涂胶系统的巾簧形式也并

小相同。LI前，N内外涂胶系统竹席用实例11 r，根

据胶枪安装方式划分卡要有两种形式，其一是玻

璃定化后，以机器人捉胶枪刑玻璃进行涂胶的形

式；”一种是将胶枪同定，机糕人抓持玻璃进行

涂胶的形式。根据玻璃的传输万式划分，则有输

送线武、划定式、多工似川转式、滑动台．1=I=等等。

下面从尚锢莫托曼摊供晌庸川系统I}I抽卅三例较

为典J型的实例做简堑介绍：

qe㈣㈣ “#删目 *i ⋯{
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神·广州奉出汽1。有限公司绢装线

上使用了两葵机器人捎风玻璃涂丑变系

统，部是聚丌]机器人握股枪、破嫡通

过输送线上件的方，℃。

输送线式属于一种较酋址’阿形

式，这种形式均特点赴T件送八T位

和送山r似是分丌的，操作流程简

肾，u】适应多种4-型『向泵性混流生

产。系统布局如图=所不。

玻璃输送采用四rf讧皮带自动输

送’哩』℃，其中‘r何是r件送入

位，用丁T人上丁件、清理玻璃及涂

底胶，_工位为等待j二位，二工他用

于时／后挡风玻璃的涂胶，在四r忙翻

转装置将玻璃翻出后，1二人取走T

件。、_机器人在涂胶工位进行涂胶r

作州，T人：l暂T件送八T化将T件放

上输送线，同叫在下料T亿T八将涂

完胶的玻璃取⋯并安装到车身r。这

种输送方式吾个环节互不F涉，且能

保证较高的生产效率，因此袱许多厂

家所选用。
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由于涂胶系统应用十总装生产线卜，一般情

况现场的平面布局较窄，某朴隋况F宽度只有2～

3米，对整个涂胶系统的布置造成了很大的不便。

这叫，同定台式以其结构简单、占用空间小、T

作效率高的优势雨常被选用。

一汽海南汽车有限公司的机器人涂胶系统采

用了双固定台形式。系统布局蜘【图4所示。

前、后挡风玻璃涂胶对中夹具工作台分别布

置扯A、B两T位。例如，当机器人在A工何上

进行涂胶T作时，B州≯夹具台上均翻转装置将

涂完胶帕玻璃刹转出来，]_A取H}涂完胶的玻璃

肝，放入新玻璃，夹具台再划新玻璃进行刑中

定似，待目l器人完成A L件的涂胶后，卣接跳转

到B t--IC／刈B L件进行涂胶；与此同时，A T位

进行玻璃的装卸。这样机器人在小问断地工作，

比转台方式节省了转台帕旋转时M，从埘糕个系

统的工作效率得到J’充分地发抨。

胶枪同定，机器人抓持玻璃涂胶的工作站布

置形式，适用于需耍实现机器人将玻璃安装到午

身怕情况，需耍和●-身输送线相州合，并剧时

配备了视觉系统。其优势是避免了T怍时胶管的

缠绕，能有效提高胶管的使用寿命，但同11．j有

系统r作效率不够岛的缺点。下图所不为SGM为

湖南长十汽l制造有限公司设计制造的机器人涂

胶系统拘照片。

I、≥一

随着我国汽车川k的不断发展，划汽午M质

的登求不断提高，机器人在汽j工、lk生产中f由应

用也越来越斡遍。而在这其中，划于机器人涂

胶系统的设计、丌发和生产应州上， SGM以就|三

目5 s(tM为湖南K|汽1制造“m公目＆计制造∞机*^滁脞
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富均经验和趟群的实力．

技术水平已经超在，倒内同

行的最前列：与此同时，

机器人涂胶系统在其他方向

的应用，如汽4埠¨、1一

灯、电子部件的生产中+由

应用，SGM也已有了近50

台／套帕瘟用实{j=|J，并在小

断地进行着新的研究和外发

T作。

SOM正在小懈地努力，

希望为我国irL．Il-人府用事业

的发展做出白己最大的贡

献，与广大船用户携手合

作，迎来我国机器人事业

的美好明天。1

■．凡=I，、与盘j

  万方数据


