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(57)摘要

本发明公开了一种机器人抛光工作站，包

括：底座、上下料台、机器人本体、抛光机和控制

柜，所述上下料台、机器人本体及抛光机均设置

在底座上，所述上下料台包括上层料台和下层料

台，所述机器人本体包括机器人大臂和机器人小

臂，所述抛光机包括安装板和立柜，所述立柜上

至少设置有一个抛光机模组，每个抛光机模组对

应一个吸尘装置，所述控制柜分别与上下料台、

机器人本体和抛光机连接。本发明自动化程度

高，可调节参数多，具有主轴驱动机构、磨削力控

制机构、轮进控制进给机构、砂带张紧力调节、调

偏装置及吸尘装置，完全满足高尔夫球头打磨和

其他工件打磨的需求，对工件变形、砂带及抛光

轮磨损造成的磨削良率下降、磨削效率降低有显

著的提升。
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1.一种机器人抛光工作站，其特征在于：包括：

底座（1）；

上下料台（2），所述上下料台（2）设置在底座（1）上，所述上下料台（2）包括两条平行设

置的第一导向轴导轨（201），所述第一导向轴导轨（201）通过上层连接板（202）与上层料台

（203）固定连接，两条所述第一导向轴导轨（201）滑动设置在第一直线轴承（204）内，所述第

一直线轴承（204）通过紧固件与料台模组底板（205）固定连接，所述上层料台（203）底部一

侧设置有上层料台驱动气缸（206），所述上层料台（203）在上层料台驱动气缸（206）的驱动

下沿第一导向轴导轨（201）的长度方向来回运动，所述料台模组底板（205）上位于所述第一

直线轴承（204）一侧设置有第二直线轴承（207），所述第二直线轴承（207）上设置有第二导

向轴导轨（208），所述第二导向轴导轨（208）与下层料台（209）固定连接，所述下层料台

（209）上设置有驱动其沿第二导向轴导轨（208）长度方向来回运动的下层料台驱动气缸

（210）；

机器人本体（3），所述机器人本体（3）设置在底座（1）上，机器人本体（3）包括机器人加

高连接底座（301）、与机器人加高连接底座（301）固定连接的机器人腰部机座（305）、设置在

机器人腰部机座（305）上的腰部（306），所述腰部（306）上设置有机器人大臂（302），所述机

器人大臂（302）上设置有机器人小臂（303），所述机器人大臂（302）与机器人小臂（303）活动

连接，所述机器人小臂（303）上设置有手爪（304），所述手爪（304）用于抓取上下料台（2）上

的被加工件；

抛光机（4），所述抛光机（4）设在在底座（1）上，抛光机（4）包括安装板（41）以及垂直安

装在安装板（41）上的立柜（42），所述立柜（42）上至少设置有一个抛光机模组（44），每个所

述抛光机模组（44）上对应设置有一个吸尘装置（43），所述吸尘装置（43）包括吸尘罩（431），

所述吸尘罩（431）一侧设置有吸尘罩门板（432），且吸尘罩（431）内部设置有水槽（433），所

述水槽（433）与排水管（434）相连通，所述抛光机模组（44）包括第一张紧轮（441）、主轴滑板

（442）、抛光轮（443）和主轴驱动机构（446），所述第一张紧轮（441）和抛光轮（443）设置在主

轴滑板（442）两端，且第一张紧轮（441）和抛光轮（443）通过砂带（449）连接，所述主轴滑板

（442）上设置有四个第三直线轴承（4411），每两个所述第三直线轴承（4411）内设有一个导

向轴（4412），所述导向轴（4412）安装在模组基板（4413）两侧靠边缘位置，所述模组基板

（4413）通过连接件与磨光力控制模芯（4410）固定连接，且模组基板（4413）上开设有槽孔，

所述磨光力控制模芯（4410）与立柜（42）可拆卸连接，且磨光力控制模芯（4410）上安装有轮

进控制进给机构（444）和磨削力控制机构（445），所述轮进控制进给机构（444）和磨削力控

制机构（445）穿过槽孔与主轴滑板（442）连接，所述第一张紧轮（441）一侧设置有三杆气缸

（448），所述三杆气缸（448）上设置有调偏装置（447），所述主轴驱动机构（446）安装在主轴

滑板（442）上，并驱动抛光轮（443）转动；

控制柜（5），所述控制柜（5）设置在底座（1）的一侧，且控制柜（5）分别与上下料台（2）、

机器人本体（3）和抛光机（4）连接，控制柜（5）包括抛光机电控柜（51）、设置在抛光机电控柜

（51）上的人机界面（52）和机器人本体电控柜（53）、及设置在抛光机电控柜（51）内的PLC可

编程控制器，所述抛光机电控柜（51）、人机界面（52）和机器人本体电控柜（53）均与PLC可编

程控制器连接。

2.根据权利要求1所述的一种机器人抛光工作站，其特征在于：所述上下料台（2）还包
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括机架（211），所述机架（211）顶部与料台模组底板（205）固定连接。

3.根据权利要求1所述的一种机器人抛光工作站，其特征在于：所述轮进控制进给机构

（444）包括主轴进给连接件（4444）、减速机座（4446）和轮进控制伺服电机（4447），所述减速

机座（4446）上安装有减速机（4448），且减速机座（4446）一侧与磨光力控制模芯（4410）固定

连接，所述减速机（4448）与轮进控制伺服电机（4447）连接，且减速机（4448）内设置有进给

螺杆（4441），所述进给螺杆（4441）上设置有外螺纹（4442），且进给螺杆（4441）通过外螺纹

（4442）与螺母（4443）活动连接，所述螺母（4443）一侧设置有减震胶（4445），所述减震胶

（4445）与主轴进给连接件（4444）连接，所述主轴进给连接件（4444）为U形形状，且主轴进给

连接件（4444）背离U形开口一端与主轴滑板（442）固定连接。

4.根据权利要求1所述的一种机器人抛光工作站，其特征在于：所述磨削力控制机构

（445）包括磨削力控制伺服电机（4451）、力控连接件（4454）和力控同步带张紧件（4456），所

述磨削力控制伺服电机（4451）的输出轴通过第一同步皮带（4452）与第二张紧轮（4455）转

动连接，所述第二张紧轮（4455）设在力控同步带张紧件（4456）上，所述力控同步带张紧件

（4456）通过连接件与磨光力控制模芯（4410）连接，所述第一同步皮带（4452）上设置有力控

同步带连接板（4453），所述力控同步带连接板（4453）与力控连接件（4454）垂直设置，所述

力控连接件（4454）与主轴滑板（442）固定连接。

5.根据权利要求1所述的一种机器人抛光工作站，其特征在于：所述主轴驱动机构

（446）包括主轴驱动伺服电机（4461）和主轴本体（4465），所述主轴驱动伺服电机（4461）的

输出轴通过第二同步皮带（4462）与同步皮带轮（4463）连接，所述同步皮带轮（4463）设置在

主轴本体（4465）上，所述主轴本体（4465）上背离同步皮带轮（4463）一端设计成一锥部

（4464），该锥部（4464）与抛光轮（443）可拆卸连接。

6.根据权利要求3所述的一种机器人抛光工作站，其特征在于：所述减速机（4448）为涡

轮蜗杆减速机。

7.根据权利要求1所述的一种机器人抛光工作站，其特征在于：所述立柜（42）还上设置

有水槽供水管（422）和抽风管（421），所述水槽供水管（422）与水槽（433）连接，所述抽风管

（421）两端贯穿立柜（42）并延伸到立柜（42）外侧与抽风设备连接。

8.根据权利要求1所述的一种机器人抛光工作站，其特征在于：所述调偏装置（447）包

括三杆气缸连接板（4472）和主轴滑板连接板（4473），所述三杆气缸连接板（4472）通过合页

轴（4477）与主轴滑板连接板（4473）连接，所述三杆气缸连接板（4472）和主轴滑板连接板

（4473）上背离所述合页轴（4477）一端通过弹簧（4471）连接，所述主轴滑板连接板（4473）与

主轴滑板（442）连接，且主轴滑板连接板（4473）上设置有加长杆（4474），所述加长杆（4474）

通过调偏螺丝连接座（4476）与调偏螺丝（4475）连接，所述调偏螺丝连接座（4476）与三杆气

缸（448）固定连接。
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一种机器人抛光工作站

技术领域

[0001] 本发明涉及机器人抛光技术领域，具体为一种机器人抛光工作站。

背景技术

[0002] 随着科技的发展，自动化技术的进步，机器换人的政策导向，很多传统手工业都面

临着产业的升级，特别是操作强度大、存在职业病危害、抛光专业人员短缺的抛光打磨领

域，机器人代替人工的打磨抛光的应用势在必行。

[0003] 采用机器人进行砂带抛光打磨不锈钢及钛合金，工件的表面的硬度都比较高尤其

是高尔夫球头行业还要进行0.8mm以下的薄壁零件进行研磨，铸件毛坯的变形量又比较大，

这样对抛光机与机器人之间的磨削力量的控制、砂带线速度的控制、砂带的位置控制、砂带

的张紧力控制、砂带的纠偏控制、砂带损耗磨削力量减弱问题、火花和粉尘的防护、排除回

收等问题的控制和 处理极其重要，传统的抛光设备进行抛光时，工件易变形，砂带磨损、抛

光轮磨损后造成磨削良品率下降、磨削效率低，从而无法满足机器人抛光的需求。

发明内容

[0004] 本发明的目的在于提供一种机器人抛光工作站，具备自动化程度高，可调节参数

多，且具有主轴驱动机构、磨削力控制机构、轮进控制进给机构、砂带张紧力控制、调偏装

置、吸尘装置功能，完全满足高尔夫球头打磨和其他工件打磨的需求，对工件变形、砂带磨

损、抛光轮磨损问题造成的磨削良率下降、磨削效率降低有显著的提升，解决了上述技术背

景所提出的问题。

[0005] 为实现上述目的，本发明提供如下技术方案：一种机器人抛光工作站，包括：底座；

上下料台，所述上下料台设置在底座上，所述上下料台包括两条平行设置的第一导向

轴导轨，所述第一导向轴导轨通过上层连接板与上层料台固定连接，两条所述第一导向轴

导轨滑动设置在第一直线轴承内，所述第一直线轴承通过紧固件与料台模组底板固定连

接，所述上层料台底部一侧设置有上层料台驱动气缸，所述上层料台在上层料台驱动气缸

的驱动下沿第一导向轴导轨的长度方向来回运动，所述料台模组底板上位于所述第一直线

轴承一侧设置有第二直线轴承，所述第二直线轴承上设置有第二导向轴导轨，所述第二导

向轴导轨与下层料台固定连接，所述下层料台上设置有驱动其沿第二导向轴导轨长度方向

来回运动的下层料台驱动气缸；

机器人本体，所述机器人本体设置在底座上，机器人本体包括机器人加高连接底座、与

机器人加高连接底座固定连接的机器人腰部机座、设置在机器人腰部机座上的腰部，所述

腰部上设置有机器人大臂，所述机器人大臂上设置有机器人小臂，所述机器人大臂与机器

人小臂活动连接，所述机器人小臂上设置有手爪，所述手爪用于抓取上下料台上的被加工

件；

抛光机，所述抛光机设在在底座上，抛光机包括安装板以及垂直安装在安装板上的立

柜，所述立柜上至少设置有一个抛光机模组，每个所述抛光机模组上对应设置有一个吸尘
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装置，所述吸尘装置包括吸尘罩，所述吸尘罩一侧设置有吸尘罩门板，且吸尘罩内部设置有

水槽，所述水槽与排水管相连通，所述抛光机模组包括第一张紧轮、主轴滑板、抛光轮和主

轴驱动机构，所述第一张紧轮和抛光轮设置在主轴滑板两端，且第一张紧轮和抛光轮通过

砂带连接，所述主轴滑板上设置有四个第三直线轴承，每两个所述第三直线轴承内设有一

个导向轴，所述导向轴安装在模组基板两侧靠边缘位置，所述模组基板通过连接件与磨光

力控制模芯固定连接，且模组基板上开设有槽孔，所述磨光力控制模芯与立柜可拆卸连接，

且磨光力控制模芯上安装有轮进控制进给机构和磨削力控制机构，所述轮进控制进给机构

和磨削力控制机构穿过槽孔与主轴滑板连接，所述第一张紧轮一侧设置有三杆气缸，所述

三杆气缸上设置有调偏装置，所述主轴驱动机构安装在主轴滑板上，并驱动抛光轮转动；

控制柜，所述控制柜设置在底座的一侧，且控制柜分别与上下料台、机器人本体和抛光

机连接，控制柜包括抛光机电控柜、设置在抛光机电控柜上的人机界面和机器人本体电控

柜、及设置在抛光机电控柜内的PLC可编程控制器，所述抛光机电控柜、人机界面和机器人

本体电控柜均与PLC可编程控制器连接。

[0006] 优选的，所述上下料台还包括机架，所述机架顶部与料台模组底板固定连接。

[0007] 优选的，所述轮进控制进给机构包括主轴进给连接件、减速机座和轮进控制伺服

电机，所述减速机座上安装有减速机，且减速机座一侧与磨光力控制模芯固定连接，所述减

速机与轮进控制伺服电机连接，且减速机内设置有进给螺杆，所述进给螺杆上设置有外螺

纹，且进给螺杆通过外螺纹与螺母活动连接，所述螺母一侧设置有减震胶，所述减震胶与主

轴进给连接件连接，所述主轴进给连接件为U形形状，且主轴进给连接件背离U形开口一端

与主轴滑板固定连接。

[0008] 优选的，所述磨削力控制机构包括磨削力控制伺服电机、力控连接件和力控同步

带张紧件，所述磨削力控制伺服电机的输出轴通过第一同步皮带与第二张紧轮转动连接，

所述第二张紧轮设在在力控同步带张紧件上，所述力控同步带张紧件通过连接件与磨光力

控制模芯连接，所述第一同步皮带上设置有力控同步带连接板，所述力控同步带连接板与

力控连接件垂直设置，所述力控连接件与主轴滑板固定连接。

[0009] 优选的，所述主轴驱动机构包括主轴驱动伺服电机和主轴本体，所述主轴驱动伺

服电机的输出轴通过第二同步皮带与同步皮带轮连接，所述同步皮带轮设置在主轴本体

上，所述主轴本体上背离同步皮带轮一端设计成一锥部，该锥部与抛光轮可拆卸连接。

[0010] 优选的，所述减速机为涡轮蜗杆减速机。

[0011] 优选的，所述立柜还上设置有水槽供水管和抽风管，所述水槽供水管与水槽连接，

所述抽风管两端贯穿立柜并延伸到立柜外侧与抽风设备连接。

[0012] 优选的，所述调偏装置包括三杆气缸连接板和主轴滑板连接板，所述三杆气缸连

接板通过合页轴与主轴滑板连接板连接，所述三杆气缸连接板和主轴滑板连接板上背离所

述合页轴一端通过弹簧连接，所述主轴滑板连接板与主轴滑板连接，且主轴滑板连接板上

设置有加长杆，所述加长杆通过调偏螺丝连接座与调偏螺丝连接，所述调偏螺丝连接座与

三杆气缸固定连接。

[0013] 与现有技术相比，本发明的有益效果如下：

1、本发明通过设置控制柜，在控制柜内设置PLC可编程控制器，该控制器分别与上下料

台、机器人本体以及抛光机连接，通过PLC可编程控制器控制其驱动，达到自动化程度高，可
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调节参数多的效果。

[0014] 2、本发明通过在抛光机上设置主轴驱动机构、磨削力控制机构、轮进控制进给机

构、砂带张紧力控制、调偏装置以及吸尘装置，各机构相互配合工作完全满足高尔夫球头打

磨和其他工件打磨的需求，对工件变形、砂带磨损问题造成的磨削良率下降、磨削效率降低

有显著的提升。

[0015] 3、本发明通过在立柜上设置抛光机模组，且可以设置多个抛光机模组，方便同时

对不同的工件进行加工，实用性强。

[0016] 4、本发明通过在主轴本体上设置一锥部，该锥部与抛光轮可拆卸连接，便于组装

及更换抛光轮，达到实用性强的效果。

[0017] 5、本发明通过设置主轴驱动伺服电机、轮进控制伺服电机以及磨削力控制伺服电

机，该主轴驱动伺服电机、轮进控制伺服电机以及磨削力控制伺服电机通过PLC可编程控制

器控制，可以精确的控制抛光轮的转数、主轴滑板进给量以及磨削力大小，进一步的提高了

被加工产品精确度，减小了被抛光产品的误差。

附图说明

[0018] 图1为本发明的结构图；

图2为本发明上下料台的结构图；

图3为本发明机器人本体的结构图；

图4为本发明抛光机的一种实施例视图；

图5为本发明吸尘装置的结构图；

图6为本发明抛光机模组的结构图之一；

图7为本发明抛光机模组的结构图之二；

图8为本发明轮进控制进给机构的结构图；

图9为本发明主轴进给连接件的结构图；

图10为本发明磨削力控制机构的结构图；

图11为本发明主轴驱动机构的结构图；

图12为本发明主轴本体的结构图；

图13为本发明调偏装置的结构图；

图14为本发明控制系统的原理方框图。

[0019] 图中的附图标记及名称如下：

1、底座；2、上下料台；201、第一导向轴导轨；202、上层连接板；203、上层料台；204、第一

直线轴承；205、料台模组底板；206、上层料台驱动气缸；207、第二直线轴承；208、第二导向

轴导轨；209、下层料台；210、下层料台驱动气缸；211、机架；3、机器人本体；301、机器人加高

连接底座；302、机器人大臂；303、机器人小臂；304、手爪；305、机器人腰部机座；306、腰部；

4、抛光机；41、安装板；42、立柜；421、抽风管；422、水槽供水管；43、吸尘装置；431、吸尘罩；

432、吸尘罩门板；433、水槽；434、排水管；44、抛光机模组；441、第一张紧轮；442、主轴滑板；

443、抛光轮；444、轮进控制进给机构；4441、进给螺杆；4442、外螺纹；4443、螺母；4444、主轴

进给连接件；4445、减震胶；4446、减速机座；4447、轮进控制伺服电机；4448、减速机；445、磨

削力控制机构；4451、磨削力控制伺服电机；4452、第一同步皮带；4453、力控同步带连接板；
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4454、力控连接件；4455、第二张紧轮；4456、力控同步带张紧件；446、主轴驱动机构；4461、

主轴驱动伺服电机；4462、第二同步皮带；4463、同步皮带轮；4464、锥部；4465、主轴本体；

447、调偏装置；4471、弹簧；4472、三杆气缸连接板；4473、主轴滑板连接板；4474、加长杆；

4475、调偏螺丝；4476、调偏螺丝连接座；4477、合页轴；448、三杆气缸；449、砂带；4410、磨光

力控制模芯；4411、第三直线轴承；4412、导向轴；4413、模组基板；5、控制柜；51、抛光机电控

柜；52、人机界面；53、机器人本体电控柜。

具体实施方式

[0020] 下面将结合本发明实施例中的附图，对本发明实施例中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做出创造性劳动前提下所获得的所有其他

实施例，都属于本发明保护的范围。

[0021] 请参阅图1至图14，本发明提供的一种实施例：一种机器人抛光工作站，包括底座

1、上下料台2、机器人本体3、抛光机4以及控制柜5；所述上下料台2设置在底座1上，所述上

下料台2包括两条平行设置的第一导向轴导轨201，所述第一导向轴导轨201通过上层连接

板202与上层料台203固定连接，两条所述第一导向轴导轨201滑动设置在第一直线轴承204

内，所述第一直线轴承204通过紧固件与料台模组底板205固定连接，所述上层料台203底部

一侧设置有上层料台驱动气缸206，所述上层料台203在上层料台驱动气缸206的驱动下沿

第一导向轴导轨201的长度方向来回运动，所述料台模组底板205上位于所述第一直线轴承

204一侧设置有第二直线轴承207，所述第二直线轴承207上设置有第二导向轴导轨208，所

述第二导向轴导轨208与下层料台209固定连接，所述下层料台209上设置有驱动其沿第二

导向轴导轨208长度方向来回运动的下层料台驱动气缸210，所述上下料台2还包括机架

211，所述机架211顶部与料台模组底板205固定连接；机器人本体3，所述机器人本体3设置

在底座1上，机器人本体3包括机器人加高连接底座301、与机器人加高连接底座301固定连

接的机器人腰部机座305、设置在机器人腰部机座305上的腰部306，所述腰部306上设置有

机器人大臂302，所述机器人大臂302上设置有机器人小臂303，所述机器人大臂302与机器

人小臂303活动连接，所述机器人小臂303上设置有手爪304，所述手爪304用于抓取上下料

台2上的被加工件；所述抛光机4设在在底座1上，抛光机4包括安装板41以及垂直安装在安

装板41上的立柜42，所述立柜42上至少设置有一个抛光机模组44，每个所述抛光机模组44

上对应设置有一个吸尘装置43，在本实施例中设置有两个抛光机模组44，两个抛光模组44

平行设置在立柜42上，所述吸尘装置43包括吸尘罩431，所述吸尘罩431一侧设置有吸尘罩

门板432，且吸尘罩431内部设置有水槽433，所述水槽433与排水管434相连通，所述抛光机

模组44包括第一张紧轮441、主轴滑板442、抛光轮443和主轴驱动机构446，所述第一张紧轮

441和抛光轮443设置在主轴滑板442两端，且第一张紧轮441和抛光轮443通过砂带449连

接，所述主轴滑板442上设置有四个第三直线轴承4411，每两个所述第三直线轴承4411内设

有一个导向轴4412，所述导向轴4412安装在模组基板4413两侧靠边缘位置，所述模组基板

4413通过连接件与磨光力控制模芯4410固定连接，且模组基板4413上开设有槽孔，所述磨

光力控制模芯4410与立柜42可拆卸连接，且磨光力控制模芯4410上安装有轮进控制进给机

构444和磨削力控制机构445，所述轮进控制进给机构444和磨削力控制机构445穿过槽孔与
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主轴滑板442连接，所述第一张紧轮441一侧设置有三杆气缸448，所述三杆气缸448上设置

有调偏装置447，所述主轴驱动机构446安装在主轴滑板442上，并驱动抛光轮443转动，所述

立柜42还上设置有水槽供水管422和抽风管421，所述水槽供水管422与水槽433连接，所述

抽风管421两端贯穿立柜42并延伸到立柜42外侧与抽风设备连接；所述控制柜5设置在底座

1的一侧，且控制柜5分别与上下料台2、机器人本体3和抛光机4连接，控制柜5包括抛光机电

控柜51、设置在抛光机电控柜51上的人机界面52和机器人本体电控柜53、及设置在抛光机

电控柜51内的PLC可编程控制器，所述抛光机电控柜51、人机界面52和机器人本体电控柜53

均与PLC可编程控制器连接,PLC可编程控制器是KV-N系列控制器，在本实施例中PLC可编程

控制器优选的型号为KV-N60AT的PLC可编程控制器，该PLC可编程控制器，编程方便，可在现

场编辑程序，人机界面52优选的是  TK6071iP。

[0022] 具体的，所述轮进控制进给机构444包括主轴进给连接件4444、减速机座4446和轮

进控制伺服电机4447，所述减速机座4446上安装有减速机4448，且减速机座4446一侧与磨

光力控制模芯4410固定连接，所述减速机4448与轮进控制伺服电机4447连接，且减速机

4448内设置有进给螺杆4441，所述进给螺杆4441上设置有外螺纹4442，且进给螺杆4441通

过外螺纹4442与螺母4443活动连接，所述螺母4443一侧设置有减震胶4445，所述减震胶

4445与主轴进给连接件4444连接，所述主轴进给连接件4444为U形形状，且主轴进给连接件

4444背离U形开口一端与主轴滑板442固定连接。

[0023] 具体的，所述磨削力控制机构445包括磨削力控制伺服电机4451、力控连接件4454

和力控同步带张紧件4456，所述磨削力控制伺服电机4451的输出轴通过第一同步皮带4452

与第二张紧轮4455转动连接，所述第二张紧轮4455设在在力控同步带张紧件4456上，所述

力控同步带张紧件4456通过连接件与磨光力控制模芯4410连接，所述第一同步皮带4452上

设置有力控同步带连接板4453，所述力控同步带连接板4453与力控连接件4454垂直设置，

所述力控连接件4454与主轴滑板442固定连接。

[0024] 具体的，所述主轴驱动机构446包括主轴驱动伺服电机4461和主轴本体4465，所述

主轴驱动伺服电机4461的输出轴通过第二同步皮带4462与同步皮带轮4463连接，所述同步

皮带轮4463设置在主轴本体4465上，所述主轴本体4465上背离同步皮带轮4463一端设计成

一锥部4464，该锥部4464与抛光轮443可拆卸连接，设计锥部4464便于抛光轮443拆卸及更

换，方便实用。

[0025] 具体的，所述调偏装置447包括三杆气缸连接板4472和主轴滑板连接板4473，所述

三杆气缸连接板4472通过合页轴4477与主轴滑板连接板4473连接，所述三杆气缸连接板

4472和主轴滑板连接板4473上背离所述合页轴4477一端通过弹簧4471连接，所述主轴滑板

连接板4473与主轴滑板442连接，且主轴滑板连接板4473上设置有加长杆4474，所述加长杆

4474通过调偏螺丝连接座4476与调偏螺丝4475连接，所述调偏螺丝连接座4476与三杆气缸

448固定连接。

[0026] 需要说明的是本实施例中减速机4448优选的是涡轮蜗杆减速机。

[0027] 本发明在具体实施实用时，先对PLC可编程控制器写入编程，使工作站进入预设程

序，人工将被加工的产品放置在上下料台2的上层料台203或下层料台209上，PLC可编程控

制器控制驱动下层料台驱动气缸210和上层料台驱动气缸206，当上层料台驱动气缸206驱

动时，上层料台驱动气缸206的输出端推动上层料台203沿第一导向轴导轨201的长度方向
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在第一直线轴承204内来回运动，当下层料台驱动气缸210被驱动时，下层料台驱动气缸210

推动下层料台209沿第二导向轴导轨208的长度方向在第二直线轴承207内来回运动，PLC可

编程控制器来控制上层料台驱动气缸206和下层料台驱动气缸210运行的间隔时间，使上层

料台203和下层料台209呈来回交错式运行；当上层料台203或下层料台209运行到机械人本

体3的工作区域时，机械人本体3在PLC可编程控制器的控制下将上层料台203或下层料台

209上的被加工产品夹持并移动至抛光机4进行磨削抛光；磨削时PLC可编程控制器控制抛

光机4运作，抛光机4工作时，主轴驱动伺服电机4461驱动抛光轮443转动，抛光轮443上的砂

带449对被加工产品进行磨削，同时磨削力控制伺服电机4451转动带动第一同步皮带4452

上的力控同步带连接板4453运动，并进一步带动与力控连接件4454连接的主轴滑板442往

抛光轮443一端运动，直至减震胶4445与螺母4443接触时，主轴滑板442停止运动，此时磨削

力控制伺服电机4451的力量与设定值保持一致，并处于浮动状态，从而达到恒力磨削的目

的，磨削过程中的火花及小碎屑先打到吸尘装置43内的水槽443中，经流动的水流将碎屑集

中处理，磨削中的粉尘及烟雾由立柜42上的抽风管421吸出，当抛光轮443或抛光轮443上的

砂带449出现磨损时，轮进控制进给机构444上的进给螺杆4441与减速机4448配合运动，带

动与主轴进给连接件4444连接的主轴滑板442往抛光轮443的方向运动，使抛光轮443上的

砂带449与机器人本体3上的工件接触磨削以此实现精准抛光，当磨削过程中砂带449发生

横移跑偏时，旋转调偏螺丝4475，通过改变调偏螺丝4475与加长杆4474的接触力，使三杆气

缸连接板4472和主轴滑板连接板4473在弹簧4471的作用下处于力平衡拉紧状态，达到调偏

的目的，结构简单，实用性强。

[0028] 通过采用上述的技术方案，采用PLC可编程控制器控制自动化程度高，可调节参数

多，且具有主轴驱动机构、磨削力控制机构、轮进控制进给机构、砂带张紧力控制、调偏装

置、吸尘装置功能，完全满足高尔夫球头打磨和其他工件打磨的需求，对工件变形、砂带磨

损、抛光轮磨损问题造成的磨削良率下降、磨削效率降低有显著的提升。

[0029] 对于本领域技术人员而言，显然本发明不限于上述示范性实施例的细节，而且在

不背离本发明的精神或基本特征的情况下，能够以其他的具体形式实现本发明。因此，无论

从哪一点来看，均应将实施例看作是示范性的，而且是非限制性的，本发明的范围由所附权

利要求而不是上述说明限定，因此旨在将落在权利要求的等同要件的含义和范围内的所有

变化囊括在本发明内。不应将权利要求中的任何附图标记视为限制所涉及的权利要求。

说　明　书 6/6 页

9

CN 109623587 A

9



图1

说　明　书　附　图 1/10 页

10

CN 109623587 A

10



图2

说　明　书　附　图 2/10 页

11

CN 109623587 A

11



图3

说　明　书　附　图 3/10 页

12

CN 109623587 A

12



图4

说　明　书　附　图 4/10 页

13

CN 109623587 A

13



图5

图6

说　明　书　附　图 5/10 页

14

CN 109623587 A

14



图7

图8

说　明　书　附　图 6/10 页

15

CN 109623587 A

15



图9

说　明　书　附　图 7/10 页

16

CN 109623587 A

16



图10

说　明　书　附　图 8/10 页

17

CN 109623587 A

17



图11

图12

说　明　书　附　图 9/10 页

18

CN 109623587 A

18



图13

图14

说　明　书　附　图 10/10 页

19

CN 109623587 A

19


	BIB
	BIB00001

	CLA
	CLA00002
	CLA00003

	DES
	DES00004
	DES00005
	DES00006
	DES00007
	DES00008
	DES00009

	DRA
	DRA00010
	DRA00011
	DRA00012
	DRA00013
	DRA00014
	DRA00015
	DRA00016
	DRA00017
	DRA00018
	DRA00019


