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[摘  要] 围绕焊接机器人智能化管控内容,它在智能焊接过程之中得到了广泛的应用,已经成为焊接行

业发展的主要技术之一,通过对于焊接机器人技术做好分析,探讨焊接机器人使用关键技术点,能够实现

后续焊接工作的优化。伴随着自动控制技术、智能技术和通信技术的应用,在焊接工程管理过程之中,

经由焊接机器人的广泛应用能够在自动化、柔性化、智能化管控领域之内做好发展。本文也基于焊接

机器人的使用发展趋势加强分析,结合关键技术应用,拓展焊接机器人使用范畴。 
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焊接作为工业制造领域内的一项重

要技术,在工业生产领域中也具有着十

分广泛的应用。需要采用一些先进的信

息技术来改变传统的生产方式,使其向

自动化方向逐步迈进。通信技术、智能

技术在焊接领域中的应用也变得更加广

泛,焊接机器人技术在工业生产过程之

中也得到了极广的应用。这时如何做好

焊接机器人的调整控制,在工业生产领

域之内,加强其产品控制分析是当前焊

接自动化技术发展的标准,也是迎合焊

接市场发展的一项保障内容。也必须对

于焊接机器人应用技术加强分析,实现

新技术内容的总结。 

1 焊接机器人概述 

1.1焊缝自动跟踪技术应用 

焊接机器人一般具备较好的激光视

觉传感器系统,能够根据实际的自动识

别工具去对焊缝位置强化分析。在焊接

空间中自动寻找其跟踪焊缝,对焊缝的

起点和终点加强实施控制,实现焊枪对

于焊缝位置的自动试验。但基于一些轿

车底盘的零部件焊接内容来看,焊接机

器人在对其进行焊接时,由于夹具的整

体使用空间较小,进行焊接的范围还是

较少的,不能够保障焊接头部的一些激

光跟踪内容。焊枪上附带一些激光跟踪

头会给焊接过程带来一定的困难,采用

焊缝自动跟踪技术,为电弧电压进行跟

踪传感,就能够在自动旋转焊缝起点和

终点过程之中,能够为焊缝的弧度提供

参考点。这样基于焊缝技术的发展,能够

在焊接过程之中实时感受各类焊缝的变

化状况,这样一种方法有助于接头的焊

接方式控制,将焊缝弧长控制在内。 

1.2国内焊接机器人技术发展 

基于我国所应用的焊接机器人发展

状况来看,焊接机器人的应用已经得到

了一定的拓展。工业机器人已成为一个

较为成熟的体系,基于当前的国内形式,

在工业机器人开发计划所过程之中,将

工业机械人技术与用户做出紧密结合,

与此同时,焊接机器人技术也得以发展,

它被提出到了我国的863高科技计划之

内。由专家组对其进行技术分析,实现焊

接领域延伸,这是基于焊接机器人现阶

段发展的一大研究要点。 

2 TCP自动校零技术 

TCP自动校零技术的应用也是非常

关键的,在焊接机器人应用过程之中,其

具备一个工具点,工具点就是焊枪的中

心点。对于焊缝质量的稳定性而言,焊缝

起到了极为关键的作用。多数情况下,

在实际焊接过程之中也会按照焊缝内容

对其进行分析,对焊接质量的稳定性能

够产生直接的影响。由于在实际的焊接

过程中往往会发生焊枪与夹具之间的直

接摩擦或者碰撞问题,这会导致TCP位置

过高,影响焊接的进度。一般情况下,由

于采用手动进行机器人TCP校零保证焊

接过程不会出现太多的偏差,但是在此

过程中仍然需要对其进行控制。在焊缝

传递过程之中,该技术的焊接设备主要

是有两个焊缝位置加以控制的。目前主

要采用的方法包括Twinarc和Tandem方

法,按照不同的焊接方式,将其进行控

制。该技术的焊接设备主要是有两个焊

接电源,一个双线电缆构成的。这也与其

他的设备基本相同,在焊缝连接过程之

中,解决了相对电流的位差问题,以此满

足焊接需求。在焊缝控制过程之中,基于

焊缝飞溅位置的控制,让每个容积的大

小几乎都能够相同,并且每个容积的大

小都是由焊接电弧功率进行控制的。 

3 多台机器人和外围设备的协

调控制技术 

多台机器人以及焊缝协调内容控制

也是非常关键的,双丝焊缝的效率直接

与后续的焊接结果相对应,在实际生产

过程中,单台机器人往往能够充分发挥

作用,也不能够同时做好协调工作。根据

焊缝特点,强化控制要求,能够由多台机

器人共同协调。完成焊接工作。因此对

焊接机器人与变位机加强控制,对焊接

的头部、脚部作出处理,实现焊接过程的

柔性集成。在这样的协调控制过程中,

可以完成多台机器人的协调工作。对焊
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接技术而言,在施工过程之中,工件的焊

缝总会再过平衡焊立、等焊接位置强化

控制。如果不能经过高效的处理,也会影

响到工件的焊接质量。但是仅仅依靠调

节焊接机器人的方位与焊接姿势来进行

施工的话,往往是很难取得理想的焊接

要求的。在焊缝连接过程之中,对于焊接

品质和后续的焊缝成形影响都是较大

的。必须对于其强化控制,在实现焊缝品

质对接过程中,采用机器人协调变位机

能够有效调节其中的机器人位置。对于

焊弧电源和工具箱进行协同调节,提高

后续的焊接效率。 

4 焊接机器人中焊接电源技术

应用 

对焊接机器人使用过程之中的焊缝

电源内容进行应用,仅仅依靠现有的焊

接系统进行操作基本上是不能够满足其

焊接需求的。优质焊接技术的使用已经

变得非常常见,在焊接技术总结过程之

中采用焊接接头方案也是必不可少的。

焊缝连接技术发展已经趋向于成熟,在

焊接机器人开发范畴之内对于其技术做

出应用也是当前研究的关键点。目前机

器人所采用的焊接提供了优质的单片微

机控制、焊接BT连接器,为机器人后续的

使用做出了铺垫。使得焊接机器人拥有

较为优良的性能,同时焊接电弧也会随

着数字化、集成化方向进行发展。受到

电压波动,电子元件内容的影响,多数时

候其焊接质量较高,且形成了良好的焊

缝,有助于后续进行焊接引发。 

5 仿真技术的应用 

焊接机器人在焊接研究过程之中也

联合了一些仿生机器人进行应用,这是

焊接使用的关键点。对于焊接要素掌控

过程而言,焊接机器人在系统开发之中

其种类变得越来越多,通过动力焊接、运

动轨道进行分析,因为焊接机器人都是

多维度连杆式的发展空间构形。在相应

问题处理过程之中应按照焊接机器人

本身的应用状况进行分析,对于焊接机

器人的使用特点加强掌握,认识到这些

焊接机器人的差异特性。随后根据焊接

机器人本身的使用状况做好分析,仿真

技术应用模式也得以优化。通过这些焊

接维度的控制,采用动画展示方式,对

焊接机器人机器构造、运动设计状况加

以分析,能够有效的解决焊接机器人机

械手在焊接过程中的运动轨迹问题。并

采用计算机图像处理模式和CAD理论处

理方案强化设计,实现焊接机器人的补

充运行。 

6 焊接机器人的手眼控制 

焊接机器人的手眼控制是焊接工作

开展过程中的基础,基于现代焊接工作

发展,对于首演控制系统而言及视觉系

统包括相机镜头、光源控制器、图像处

理器等等,对这些元件的处理应用过程

而言,工业焊接机器人通过首页系统视

觉对焊接位置做好了处理定位。并进行

在线矫正以及补偿,将所得到的坐标信

息传入到机械人进行焊接,确保定位内

容。在规划过程之中,实现定位补充。我

国固有的工业焊接机器人能够对其进行

状况在实现全自动化智能控制,在焊接

过程中强化焊接途径的应用,机器人将

视觉传送途径做出坐标补充,随后传递

给相应的视觉系统,视觉系统在运算之

后,随后再次进行点位控制。按照以往的

案例内容来看,在视觉定位过程之中,能

够实现焊接测试。总而言之,工业机器人

的焊接技术能够对于对应工作做好补充,

在实际应用过程之中且具备一定的现实

意义。 

7 结语 

在系统技术不断更新的状况之下,

当前焊接机器工作系统发展种类越变越

多,各类新式的焊接机器人正在逐步出

现,这融合了多种感官系统做出发展,可

以正确的判断焊接机器人所属的各类状

态。按照焊接机器人本身的发展特点加

以分析,实现这些焊接机器人的有效应

用。并对于焊接机器人的技术状况做出

类别,完成焊接机器人在使用过程中的

控制处理。 
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