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河南非标焊接工装

生成日期: 2025-10-29

焊接机器人的基本工作原理是示教再现，即由用户导引机器人，一步步按实际任务操作一遍，机器人在导
引过程中自动记忆示教的每个动作的位置、姿态、运动参数、焊接参数等，并自动生成一个连续执行全部操作
的程序。完成示教后，只需给机器人一个起动命令，机器人将精确地按示教动作，一步步完成全部操作，实际
示教与再现。焊接机器人分弧焊机器人和点焊机器人两大类。焊接机器人分弧焊机器人和点焊机器人两大类。
弧焊机器人可以应用在所有电弧焊、切割技术及类似的工业方法中。**常用的范围是结构钢和铬镍钢的熔化极
活性气体保护焊(CO2焊、MAG焊)、铝及特殊合金熔化极惰性气体保护焊(MIC焊)、铬镍钢和铝的惰性气体保
护焊以及埋弧焊。焊接机器人主要包括两部分：机器人和焊接设备。河南非标焊接工装

根据焊接结构件的结构特点选择合适的焊接机器人变位机。如：装载机后车架、压路机机架可用双立柱单
回转模式，装载机的前车架可选L型双回转式，装载机铲斗焊接机器人变位机可设计成c型双回转式，挖掘机车
架、大臂等可用双座式头尾双回转型式，对于一些小总成焊接件可选取目前市场上已系列化生产的座式通用变
位机。根据手工焊接作业的情况，所选的焊接机器人变位机能把被焊工件的任意一条焊缝转到平焊或者川焊位
置，避免立焊和仰焊，保证焊接质量。选择开敞性好，容易操作，结构今早占地面积小的焊接机器人变位机，
工人操作高度尽量低。工装设计要考虑工件装卡简单方便。工程机械大型的焊接结构件变位机的焊接操作高度
很高，工人可通过垫高的方式进行焊接。焊接登高梯的选取直接影响焊接变位机的使用，视高度情况可用小型
固定式登高梯、三维或者两维机械电控自动移动式焊接升降台。河南非标焊接工装焊接机器人的出现为企业的
生产工作带来了便捷。

目前，电弧焊机器人的摆动功能已经非常不同。有些机器人只有几种固定的摆动模式，有些机器人只能在
平面上任意设置摆动模式和参数。选择是能够在空间（xy，z）中移动。在该范围内任意设置摆动模式和参数。焊
接机器人实拍3）焊接用户点示教功能这是在焊接示教中非常有用的功能，即在进行焊接示教时，首先示教焊缝
上某个点的位置，然后调节焊枪或焊钳的姿势。调整姿势时，原始示教点的位置完全不变。实际上，机器人可
以自动补偿由于姿势的调整而导致的住家点的位置变化，并确保住家点的坐标以方便教学操作者。

焊接机器人频繁黏导电嘴的原因①焊接机器人启动太快,送丝电机启动速度慢一拍。②启动电源电压太
高(引弧电流太大)容易使焊丝返烧,使导电嘴粘住焊丝有一定的关系,导电嘴磨损后焊枪转动时焊丝位置会有偏
差。③可能是工作本身存在缺陷。有些接地的器件或是导线开了,导致温度过高,所以会粘焊渣。这是电焊粉不
达标形成的现象,需要重新更换其他品牌电焊条,那么这种现象就可以得到改善。主要是焊接参数不合适如,电压
过低、送丝速度太快、焊丝型号不合适、坡口不规则、导电嘴不合适、干神长度不合适甚至保护气体(或焊剂)
不合适都有可能造成频繁粘丝。企业使用焊接机器人的价值大于焊接工。

众所周知，在焊接行业中，企业使用焊接机器人比比皆是，因为机器人不仅生产率高，而且具有许多优势，这
就是为什么公司使用焊接机器人代替人工的原因。焊接机器人不仅具有效率高，焊接稳定的优点，而且具有良
好的灵活性，即使在复杂的环境下也可以确保稳定高效的运行。这与焊接机器人的结构密不可分，包括焊接机
器人主体，焊接动力，一维重型滑台，机器人L型臂，清洁线切割站，控制系统和其他设备。焊接机器人的焊接
质量如何?如果手动焊接后焊缝表面有黄色覆盖物，则焊接机器人可以避免类似的问题，并确保达到焊接质量。
一般来讲，机器人的轴越多，灵活度越强。河南非标焊接工装

就算技术比较好、做工**稳定的熟练焊接工人也无法打败焊接机器人。河南非标焊接工装



第 2 页 / 共 2 页

焊接机器人的控制柜和焊接机须尽可能地接地。焊接机器人是从事焊接(包括切割和喷涂)的工业机器人。
根据国际标准化组织(ISO)工业机器人作为标准机器人的定义，工业机器人是用于工业自动化领域的具有三个或
更多可编程轴的多用途，可重新编程的自动控制操纵器。通常，焊接机器人在出厂前已经校准了其原点和方向，
但是即使如此，也须对机器人进行重心测量和东西方向的检查。此步骤相对简单。您只需要在机器人的设置中
找到菜单，然后按照说明进行操作即可。之后机器人设备用完后，还须采取安全保护措施;用人代替机器人的目
的是为了快速执行重复动作。在运动过程中，如果有人靠近，很可能会导致重大安全事故。因此，请尽量避免
无关人员接近焊接机器人设备外部的防护栅栏;操作机器人时，工作人员还须穿戴防护装备;将启动按钮设置在
机器人的安全位置，以避免留下隐患。河南非标焊接工装


