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本发明涉及焊接设备技术领域，具体为一种

地轨式焊接机器人工作站，包括胎架；所述胎架

的外壁顶端设有行走地轨；所述行走地轨上滑动

连接有溜板，溜板上安装有机器人本体；所述胎

架外部设有PC端操作台；所述胎架的外壁顶端固

接有放置板；所述机器人本体的外壁一侧固接有

地轨延伸板；本发明通过机器人本体移动会带动

地轨延伸板移动，从而带动焊机和电控柜和水箱

移动，从而通过焊机和电控柜和水箱和地轨延伸

板和机器人本体之间的结构，使它们之间的连接

的线缆为固定长度，且会随着机器人本体和地轨

延伸板移动而移动，从而使线缆不会使用较长以

及不易出现绞线和摩擦破损的情况发生，使后期

维护较为方便的同时因线缆使用较短，降低了维

护成本。
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1.一种地轨式焊接机器人工作站，包括若干个胎架(1)；所述胎架(1)的外壁顶端设有

行走地轨(2)；所述行走地轨(2)上滑动连接有溜板(203)，溜板(203)上安装有机器人本体

(3)；其特征在于，所述行走地轨(2)上滑动连接有溜板(203)，溜板(203)上安装有机器人本

体(3)；溜板(203)的内部两侧均安装有L型连接块(207)，溜板(203)的一侧通过L型连接块

(207)与地轨延伸板(6)的一侧固定连接；溜板(203)与地轨延伸板(6)的四周均安装有凹型

侧挡板(202)，L型连接块(207)的底端固定在滑台(206)上，滑台(206)安装在滑轨(205)上，

滑轨(205)的底端安装有滑轨安装板(204)，两个滑轨安装板(204)对称安装在矩形基座

(201)上，L型连接块(207)与溜板(203)之间位于滑轨(205)的上方安装有导轨保护罩壳

(208)，导轨保护罩壳(208)通过罩壳支撑板(209)安装在滑轨安装板(204)上，导轨保护罩

壳(208)一侧安装有齿条(210)，齿条(210)的外侧安装有齿条护板(211)。

2.根据权利要求1所述的一种地轨式焊接机器人工作站，其特征在于，所述地轨延伸板

(6)的外壁顶端固接有焊机(7)、电控柜(8)和水箱(9)；所述地轨延伸板(6)的外壁底端滑动

连接在行走地轨(2)的外侧壁上。

3.根据权利要求1所述的一种地轨式焊接机器人工作站，其特征在于，所述机器人本体

(3)包括机械臂(301)、焊枪(302)和送丝机(303)，机械臂(301)安装在地轨延伸板(6)上，机

械臂(301)的一端安装有焊枪(302)，机械臂(301)上安装有送丝机(303)，机械臂(301)的下

方安装有清枪站支架(308)，清枪站支架(308)的一端安装有清枪站(309)，机械臂(301)的

一侧安装有电源箱(307)，电源箱(307)的一侧安装有地轨驱动电机(305)，地轨驱动电机

(305)的一端安装有油泵(304)，地轨驱动电机(305)的四周均安装有过线槽(306)；焊机(7)

的一侧安装有焊丝桶(311)，焊丝桶(311)的底端外壁设置有桶丝围栏(312)，焊丝桶(311)

的一侧安装有送丝管支撑架(310)。

4.根据权利要求3所述的一种地轨式焊接机器人工作站，其特征在于，所述机械臂

(301)位于焊枪(302)的上方还安装有相机支架，相机支架包括安装在机械臂(301)上的安

装板(313)，安装板(313)的底端安装有延伸板(314)，延伸板(314)上安装有上下调节板

(315)，上下调节板(315)上活动安装有角度调节块(316)，角度调节块(316)的一端固定设

置有相机固定板(317)，相机固定板(317)的一侧通过电木绝缘板(318)安装有3D相机

(320)，相机固定板(317)、电木绝缘板(318)与3D相机(320)通过多个电木绝缘柱(319)固

定。

5.根据权利要求1所述的一种地轨式焊接机器人工作站，其特征在于，所述胎架(1)的

外壁顶端固接有用于放置工件的放置板(5)；胎架(1)外部设有PC端操作台(4)。
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一种地轨式焊接机器人工作站

技术领域

[0001] 本发明涉及焊接设备技术领域，具体为一种地轨式焊接机器人工作站。

背景技术

[0002] 随着焊接机器人焊接质量高，工作效率快，人工成本底等优点被焊接行业广泛使

用，而单一的焊接机器人因焊接范围的局限性，导致工作范围小，无法完成尺寸多样化的工

件焊接要求；基于此各大企业开始研发焊接机器人工作站来满足相应的焊接要求，地轨式

焊接机器人工作站也是常见之一。

[0003] 然现有的地轨式焊接机器人工作站其地轨的导轨滑台L型防护板常见的都是安装

外侧面这类结构只能保护到外侧面和上表面，这样内侧面就未保护到位，而焊接过程中产

生的粉尘和焊渣飞溅较多会导致导轨滑台卡顿或损坏，这样就需要定期维护和更换，降低

了工作效率、焊接质量，提高了成本；还有就是将焊机、水箱、电控柜放置于工作站外部地

面，这样的话上述电气配件与机器人的控制线都需要经过拖链走线并对接，这样线缆使用

较长成本也随之增加，过多的线缆从拖链中走线且拖链又是跟随滑台一起运动的，长时间

的跟随运动线缆容易绞线和摩擦破损，这样不仅对通讯效果会产生一定影响，且后期维护

成本高也不方便。

发明内容

[0004] 本发明的目的在于为了解决地轨式焊接机器人工作站大都将焊机、水箱、电控柜

等放置在工作站的外部地面，而这种放置方法使电气配件之间与机器人的控制线都需要经

过拖链走线并对接，使线缆使用较长，导致成本也随之增加，且过多的线缆从拖链中走线，

而拖链又是跟随地轨延伸板一起运动，导致长时间跟随运动的线缆容易绞线和摩擦破损，

从而不仅容易对通讯效果会产生一定影响，且容易导致后期维护成本高的同时也不方便进

行维护的问题，而提出一种地轨式焊接机器人工作站。

[0005] 本发明的目的可以通过以下技术方案实现：

[0006] 一种地轨式焊接机器人工作站，包括胎架；所述胎架的外壁顶端设有行走地轨；所

述行走地轨上滑动连接有溜板，溜板上安装有机器人本体；所述胎架外部设有PC端操作台；

所述胎架的外壁顶端固接有放置板；所述行走地轨上滑动连接有溜板，溜板上安装有机器

人本体；溜板的内部两侧均安装有L型连接块，溜板的一侧通过L型连接块与地轨延伸板的

一侧固定连接；溜板与地轨延伸板的四周均安装有凹型侧挡板，L型连接块的底端固定在滑

台上，滑台安装在滑轨上，滑轨的底端安装有滑轨安装板，两个滑轨安装板对称安装在矩形

基座上，L型连接块与溜板之间位于滑轨的上方安装有导轨保护罩壳，导轨保护罩壳通过罩

壳支撑板安装在滑轨安装板上，导轨保护罩壳一侧安装有齿条，齿条的外侧安装有齿条护

板；所述地轨延伸板的外壁顶端固接有焊机、电控柜和水箱；所述地轨延伸板的外壁底端滑

动连接在行走地轨的外侧壁上。

[0007] 所述机器人本体包括机械臂、焊枪和送丝机，机械臂安装在地轨延伸板上，机械臂
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的一端安装有焊枪，机械臂上安装有送丝机，机械臂的下方安装有清枪站支架，清枪站支架

的一端安装有清枪站，机械臂的一侧安装有电源箱，电源箱的一侧安装有地轨驱动电机，地

轨驱动电机的一端安装有油泵，地轨驱动电机的四周均安装有过线槽；焊机的一侧安装有

焊丝桶，焊丝桶的底端外壁设置有桶丝围栏，焊丝桶的一侧安装有送丝管支撑架。

[0008] 机械臂位于焊枪的上方还安装有相机支架，相机支架包括安装在机械臂上的安装

板，安装板的底端安装有延伸板，延伸板上安装有上下调节板，上下调节板上活动安装有角

度调节块，角度调节块的一端固定设置有相机固定板，相机固定板的一侧通过电木绝缘板

安装有3D相机，相机固定板、电木绝缘板与3D相机通过多个电木绝缘柱固定。

[0009] 与现有技术相比，本发明的有益效果是：

[0010] 1 .在矩形基座上两侧均安置了滑轨滑台，再将本发明设计的L型连接块安装于滑

台上，然后将凹型罩壳支撑板连接在滑轨固定块上，再将凹型导轨保护罩壳与罩壳支撑板

连接，这样就能将滑台滑轨内侧面和上表面完全保护起来，后将溜板固定于L型连接块再将

延伸安装板固定于溜板上，在溜板与延伸安装板四周均安装了凹型侧挡板，这样就能将滑

轨滑台外侧面得到保护，滑台滑轨得到了有效的保护这样就能避免了粉尘和焊渣飞溅进入

其中，这样就能增加维护周期，提高了工作效率和工作质量。

[0011] 2.将焊机、水箱、电控柜等安置于地轨延伸板上缩短了与机器人本体的距离，两者

之间距离变短使用的连接线缆也随之变短，这样不仅成本大幅度降低还规避了太多线缆进

入拖链走线后引起的绞线和磨损破皮等风险，然后在二者之间还安置了过线槽，这样线缆

能得到更好的保护，走线也更换美观，维护也便捷。

[0012] 3.本发明还在矩形基座两侧头部腔体内设计了一组电气快插式组件，且在矩形基

座下部开有进线槽，快插式的设计方便了安装拆卸和检修，在实际安装时在工厂地面开出

与进线槽槽口大小相仿的槽口后这样线缆从槽口进入到矩形基座腔体内对接这样不仅美

观接头还能得到很好的保护。

附图说明

[0013] 为了便于本领域技术人员理解，下面结合附图对本发明作进一步的说明。

[0014] 图1为本发明的主体结构图；

[0015] 图2为本发明的机器人本体整体结构示意图；

[0016] 图3为本发明的3D相机整体结构示意图；

[0017] 图4为本发明的溜板整体结构示意图。

[0018] 图中：1、胎架；2、行走地轨；201、矩形基座；202、凹型侧挡板；203、溜板；204、滑轨

安装板；205、滑轨；206、滑台；207、L型连接块；208、导轨保护罩壳；209、罩壳支撑板；210、齿

条；211、齿条护板；213、安装面；214、地轨电源接头；215、保护气接头；216、进线槽；217、操

作台电源接头；218、网线接头；219、压缩空气接头；3、机器人本体；301、机械臂；302、焊枪；

303、送丝机；304、油泵；305、地轨驱动电机；306、过线槽；307、电源箱；308、清枪站支架；

309、清枪站；310、送丝管支撑架；311、焊丝桶；312、桶丝围栏；313、安装板；314、延伸板；

315、上下调节板；316、角度调节块；317、相机固定板；318、电木绝缘板；319、电木绝缘柱；

320、3D相机；4、PC端操作台；5、放置板；6、地轨延伸板；7、焊机；8、电控柜；9、水箱。

说　明　书 2/4 页

4

CN 118287914 A

4



具体实施方式

[0019] 下面将结合实施例对本发明的技术方案进行清楚、完整地描述，显然，所描述的实

施例仅仅是本发明一部分实施例，而不是全部的实施例。基于本发明中的实施例，本领域普

通技术人员在没有作出创造性劳动前提下所获得的所有其它实施例，都属于本发明保护的

范围。

[0020] 实施例1：

[0021] 请参阅图1‑图4所示，一种地轨式焊接机器人工作站，包括胎架1；胎架1的外壁顶

端设有行走地轨2；行走地轨2上滑动连接有溜板203，溜板203上安装有机器人本体3；溜板

203的内部两侧均安装有L型连接块207，溜板203的一侧通过L型连接块207与地轨延伸板6

的一侧固定连接；溜板203与地轨延伸板6的四周均安装有凹型侧挡板202，L型连接块207的

底端固定在滑台206上，滑台206安装在滑轨205上，滑轨205的底端安装有滑轨安装板204，

两个滑轨安装板204对称安装在矩形基座201上，L型连接块207与溜板203之间位于滑轨205

的上方安装有导轨保护罩壳208，导轨保护罩壳208通过罩壳支撑板209安装在滑轨安装板

204上，导轨保护罩壳208一侧安装有齿条210，齿条210的外侧安装有齿条护板211。现有的

地轨滑轨滑台防护不到位，所以L型连接块结构207配合多处凹型侧挡板202，比起传统的保

护板侧安装方法能更有效的保护了滑轨205和滑台206。

[0022] 矩形基座201的内部安装有安装面板213，安装面板213上安装有地轨电源接头

214、保护气接头215、操作台电源接头217、网线接头218和压缩空气接头219，矩形基座201

内位于安装面板213的下方开设有进线槽216。

[0023] 胎架1外部设有PC端操作台4；胎架1的外壁顶端固接有放置板5；机器人本体3的外

壁一侧固接有地轨延伸板6；地轨延伸板6的外壁顶端固接有焊机7、电控柜8和水箱9；为了

能将焊机7、水箱9、电控柜8等都放置于溜板203上来减少线缆成本，固要将L型连接块207承

载能力设计的更强才能满足使用，如果将整个零件按造型直接加工出来这样原材料消耗过

多成本也随之增加；多零件拼接而成的机构虽然材料消耗变少，但是加工工序更多且比起

一体式铸件而言强度会有所降低，所以采用了一体式铸件结构其强度更高、原材料消耗少、

加工也简单、成本也随之降低。

[0024] 原有的线缆布局都是采用整段线缆，这样的线缆布局如果将工作站交付到客户现

场后需要改变布局或挪动位置时就会出现原来预留的外接线缆长度不够的情况，这时就需

要将整段线缆从拖链中抽出更换，在拖链里的线缆更换是非常麻烦的，这样就大量增加了

人工和材料成本。所以本发明将矩形基座201端设为内置快换快插结构，这样工作站内部线

缆长度始终保持一致，外接线缆可以按照需求定制长度，如果后期使用长度不够也只需要

更换外接线缆就行，这样就可以降低人工和材料成本；设计的内置结构也能更好的保护快

换接头。

[0025] 机器人本体3包括机械臂301、焊枪302和送丝机303，机械臂301安装在地轨延伸板

6上，机械臂301的一端安装有焊枪302，机械臂301上安装有送丝机303，机械臂301的下方安

装有清枪站支架308，清枪站支架308的一端安装有清枪站309，机械臂301的一侧安装有电

源箱307，电源箱307的一侧安装有地轨驱动电机305，地轨驱动电机305的一端安装有油泵

304，地轨驱动电机305的四周均安装有过线槽306；焊机7的一侧安装有焊丝桶311，焊丝桶

311内装有桶装焊丝；焊丝桶311的底端外壁设置有桶丝围栏312，焊丝桶311的一侧安装有
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送丝管支撑架310。将焊机7、水箱9、电控柜8等安置于地轨延伸板6上缩短了与机器人本体3

的距离，两者之间距离变短使用的连接线缆也随之变短，这样不仅成本大幅度降低还规避

了太多线缆进入拖链走线后引起的绞线和磨损破皮等风险，然后在两者之间还安置了过线

槽306，这样线缆能得到更好的保护，走线也更换美观，维护也便捷；

[0026] 机械臂301位于焊枪302的上方还安装有相机支架，相机支架包括安装在机械臂

301上的安装板313，安装板313的底端安装有延伸板314，延伸板314上安装有上下调节板

315，上下调节板315上活动安装有角度调节块316，角度调节块316的一端固定设置有相机

固定板317，相机固定板317的一侧通过电木绝缘板318安装有3D相机320，相机固定板317、

电木绝缘板318与3D相机320通过多个电木绝缘柱319固定。

[0027] 为了进一步提高工作站的焊接效率及应对尺寸多样化的工件焊接要求，本发明还

在机器人末端配置了3D相机320及安装支架；在工作站近端处还设置有带有PC端操作台4

(电脑、相机控制器、控制软件)来连接3D相机320；其优势一、安装支架中延伸板314设计有

一排安装孔位，上下调节板315设计有上下调节的槽腰孔和平面旋转的槽口，再配合角度调

节块316一起使用可以进行上下调节和平面角度旋转调节，使得相机能得到更好的焦距和

角度；其优势二、增加了3D相机320和PC端操作台4后作业员能在PC端将整个工作站和需被

加工的工件模型导入控制软件中进行3D仿真模拟同时软件系统还会自主生成焊缝和规划

最优焊接路径，仿真模拟可以提前预知和规避焊接工作中的碰撞事故这样能为安全生产提

供可靠的保障，自主生成最优焊接路径可以提高工作速度和质量，减少人员大量的示教作

业时间，且PC端还能进行远程操作和培训等这样能节约大量的差旅费。

[0028] 以上公开的本发明优选实施例只是用于帮助阐述本发明。优选实施例并没有详尽

叙述所有的细节，也不限制该发明仅为的具体实施方式。显然，根据本说明书的内容，可作

很多的修改和变化。本说明书选取并具体描述这些实施例，是为了更好地解释本发明的原

理和实际应用，从而使所属技术领域技术人员能很好地理解和利用本发明。本发明仅受权

利要求书及其全部范围和等效物的限制。
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