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引言：1

随着工业机器人技术领域的快速发展，工业机器人

已经在各生产领域得到了广泛的运用，为各项工作提供

了便捷。在工业机器人装置中，工装夹具是一套具有重

要作用的工艺装备，对工业机器人的运转具有显著的促

进作用。为了确保工装夹具的平稳运行，需要设计出一

套科学合理的工装夹具检测系统，以此来提高生产的效

率和经济效益。

一、工装夹具检测系统方案设计概览

工装夹具的安装过程并非简单地装配零部件和组件，

还牵涉到了气动供给、电气控制与各个模块的连接等重

要问题，是一个系统的工艺装备安装流程。在工业机器

人与工装夹具的装配任务中，为了将此过程清晰而精确

地进行模拟演绎，应利用模块化的设计理念，来完成工

装夹具的检测系统的设计及安装工作。下文将对工装夹

具检测系统的方案设计原理进行分步骤的阐述。

二、工装夹具检测系统方案设计详述

1.工装夹具组件检测系统

在工装夹具与工业机器人的实际装配中，工艺装

备的夹具部分通常会安置在工业机器人的第六轴上，

即起端部具备旋转功能的轴，使之与夹具相连接实现

三百六十度的旋转操作。在第六轴上，其运动的空间位

姿受到线路、导线以及机器零部件的干涉，并受到工业

机器人各个关节的驱动控制，以及空间位姿的极限问题

等。基于此，为了能够将工装夹具跟随工业机器人机构

运动的过程清晰、实时而直观地模拟出来，进而达到有

效的观测效果，及时发现夹具装配中的存在的风险、显

性问题以及隐性问题，并予以修正，保证生产率和经济
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效益，通过工装夹具组件检测系统的开发可以有效达到

此目的。在工装夹具组件检测系统中，涵盖了工业机器

人的第四至第六轴，并分次序地对工业机器人的相应关

节驱动机构进行精确的模拟，以此来检测工装夹具的活

动状况以及轨迹的流动过程，及时发现个中问题和隐患。

工业机器人的抓手处的信号线缆可以利用线缆固定架来

稳定线缆的走向和布局情况，对其实行明确的控制，避

免其在使用过程中出现松动等情况，造成机器的故障和

失调。在工业机器人与工装夹具的连接问题上，通常采

用法兰进行连接，即用法兰将工业机器人的第六轴机构

部分与工装夹具相组合，并控制工装夹具的纵向移动机

构，将其安置在工业机器人第六轴机构部分的延伸处，

以此来协调和管控工装夹具的沿轴向的平移运动，确保

机器的平稳运行。

2.气动模块检测系统

在工业机器人与工装夹具相联结配合的使用过程中，

通常是利用气动装置来用作工艺装备夹具部分的驱动装

置，为工装夹具的运动提供稳定的动力。因而，在开始

工装夹具的安装工序之前，需要先行对气动模块中的诸

多机构进行检测，及时发现其中可能存在的问题和故

障，如气动回路是否存在阻塞，工装夹具运动所要求的

最低气压压力是否得到满足等指标，如果存在问题，就

可以立刻进行调节和修补，以此来提高机器运行的安全

性和稳定程度。在气动模块的检测系统中，一般地，设

有气源三联件，即气源调节装置的分水滤气器、减压阀

和油雾器的组合件，还有节流阀、电子阀以及气缸等构

件，共同组成一套完整的气动检测装置。通常，将节流

阀安装在气源三联件的输出管路上，控制气体的流量和

流动速率。将电磁阀安置在节流阀的输出位置，并将电

磁阀的一端与真空发生器相连，另一端与缸体相连，最

后将工装夹具的气动输入口与真空发声器的输出端相连
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接，以此组成气动模块检测系统。在使用过程中，为了

能够实现装置运行的稳定性和有效性，并使气缸运行的

轨迹状态能够被实时地清晰地监测到，通常选用三线制

二十四伏的电磁阀磁性开关，并利用此开关的信号实时

反馈模块来控制气缸的运动行程，在磁性开关上设立正

极负极电源线以及信号回馈线路的连接，安装信号指示

灯系统，此外将信号回馈线与首级指示灯的正端连接，

电源的负极与其负端相连，电源的正极与电磁阀磁性开

关的电源线相连，以此形成闭合的电气回路，并利用此

回路对电磁阀的磁性开关输入指令，来完成气动模块检

测系统回路的整体控制操作。在实际运行过程中，相关

工作人员就可以大大提高自己的检测效率，依照指示灯

的亮度情况来判断气动回路的运转状态，并作出相应分

析，如果存在问题就可以及时地予以排查和修正，保证

了机器运转的稳定性和效能。

3.电气模块检测系统

工业机器人与电气模块的结合运用通常是采用这样

一种方式，即将外部接线的端子排与外部电气模块相衔

接，在工业机器人外部接线端子排的信号传导基础之下，

来完成编程控制的操作，进而使电气模块与工业机器人

的运动相融洽、相契合，完成相应的工作要求。在多数

情景之中，工艺装备夹具部分的信号处理端与工业机器

人的控制系统端子排相衔接，并在相关设计人员所编码

的程序控制指令之下来实现工装夹具的开合动作，进而

实现工作要求。在电气模块检测系统中，为了能够准确

模拟出工业机器人的电气控制过程，对电路元件的各类

指标予以精确和实时的监测，通常会采用第一至第三电

气模块控制器，二十四伏电源以及电磁阀等元件来组成

一套完整的系统。在电气模块检测系统的电气回路中，

一般地，将电源的正极与第一电气模块控制器相连，负

极与真空发生器相连，然后将第一电气模块控制器的另

一端与真空发生器的另一端相连，形成并联闭合回路；

接着，再将电源的正极与第二电气模块控制器的一端相

连，负极与电磁阀相连，然后将第二电气模块控制器的

另一端与电磁阀的另一端相连，形成另一并联闭合回路；

最后，将第三电气模块控制器的连接方式对第二电气模

块控制器的接法如法炮制，由此构成一套完整的电气模

块检测系统闭合回路，并利于此系统控制气动回路，对

电气信号的传导情况进行准确的检测，判断其是否存在

误差，并及时予以修正，确保工作的稳定性和高效率。

4.模块连接与测试步骤

在完成了以上各个检测系统的设计与安装工作后，

还需要对整体的检测装置进行再检测，以确保各系统之

间的有效配合与稳定运转，提高工作的质量。首先，应

该将工艺装备夹具按照相应的安装标准与工装夹具组件

模块相衔接，并利用线缆固定架来控制线缆的走向，管

理其整体的走线布局，将工装夹具组件中的第四至第六

轴部件按次序对工业机器人的驱动机构进行精确的模拟，

完成旋转的动作要求，对轴部件实施精确的控制。在完

成了工装夹具组件的安装操作后，应将气动驱动器与各

相应的气动装置元件相连接，并进行精准的监测，以确

保气动回路的流畅度以及元件的现时状况。在气动模块

与电气模块的配合工作中，应该将气动驱动模块中的驱

动元件与电气驱动装置相接，利用电气技术实现对闭合

回路的运行状态检测工作，判断是否存在故障。对于气

缸极限位置的判断，可以利用磁性开关的信号传导作用

来达到此目的。在整个的控制流程中，可以选用PLC技

术来实现对各个环节的操纵，令相关工作人员提前设计

好PLC的编码程序，使之能与控制系统相联动，精确控

制各检测系统的工作。此外，在检测过程中，如果出现

了部件间的相互干涉，零部件卡顿以及运动的阻塞的情

况，需要安排检修人员予以及时的处理，并观察传输信

号的工作状态是否符合设计要求，气动元件的运行逻辑

是否遵循设计理念，以及反馈信号是否符合工作要求等

项信息，确保检测系统的有效性以及稳定性。

三、结束语

综上所述，工业机器人领域的技术水平随着社会生

产力的发展，取得了日益显著的进步，并广泛应用于各

生产活动。工装夹具作为工业机器人的一项重要组成部

分，需要有一套精准的检测系统来保证设备的稳定性。

工装夹具的检测系统在一般情况下，分为组件测定、气

动模块、电气模块以及模块连接测定系统等，通过各部

分的配合，共同保证了工装夹具和工业机器人的运转稳

定程度，提高生产效率。
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