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(57)摘要

本实用新型公开了一种机器人电弧增减材

系统，包括并行设置的地轨以及架设在地轨上的

铣削机构，还包括设置在地轨上相对地轨水平向

移动的焊接机器人；在并行设置的地轨结构之间

设有变位机，变位机具有翻转机构、旋转机构和

升降机构；变位机的转接板上固定有柔性工作

台。本实用新型系统基于多功能变位机，可以实

现大型或异形件进行增材制造，系统中在含有焊

接机器人的同时含有铣削机构，因此可以在增材

一部分后立即对增材部分进行铣削操作，从而提

高成品的加工精度，并且在全部打印完成后，手

持蓝光测量仪对粗成品进行扫描，扫描后再利用

铣削机构对粗成品进行铣削，得到精加工成品。
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1.一种机器人电弧增减材系统，其特征在于：包括并行设置的地轨以及架设在地轨上

的铣削机构，还包括设置在地轨上相对地轨水平向移动的焊接机器人；在并行设置的地轨

结构之间设有变位机，变位机具有翻转机构、旋转机构和升降机构；变位机的转接板上固定

有柔性工作台。

2.根据权利要求1所述的机器人电弧增减材系统，其特征在于：所述地轨包括底座、固

定在底座上的导轨以及用于驱动焊接机器人和用于驱动铣削机构在导轨上横向移动的传

动机构。

3.根据权利要求1所述的机器人电弧增减材系统，其特征在于：所述铣削机构包括Z轴、

X轴移动机构和Z轴移动机构，在Z轴端部设有铣削刀具和激光视觉相机，Z轴在X轴移动机构

和Z轴移动机构分别沿X轴方向移动和Z轴方向移动。

4.根据权利要求1所述的机器人电弧增减材系统，其特征在于：所述焊接机器人包括六

轴移动臂以及位于六轴移动臂端部的焊枪。

5.根据权利要求1所述的机器人电弧增减材系统，其特征在于：所述旋转机构包括旋转

电机、与旋转电机驱动轴通过回转支承轴承固定连接的转接板以及固定在转接板上的柔性

工作台。

6.根据权利要求1所述的机器人电弧增减材系统，其特征在于：所述翻转机构包括第一

安装座、第二安装座以及位于第一安装座和第二安装座之间的翻转台；旋转机构通过回转

支承轴承与翻转台转动连接；所述翻转机构还包括固定在第一安装座上的翻转电机、翻转

电机的驱动端与减速机固定连接，减速机的驱动端通过旋转轴与翻转台的一侧固定连接，

翻转台的另一侧通过从动旋转轴与第二安装座固定连接，从动旋转轴与第二安装座通过轴

承转动连接。

7.根据权利要求6所述的机器人电弧增减材系统，其特征在于：所述翻转机构还包括刹

车器，刹车器包括带槽口的钳以及在钳的槽口中转动的转盘，转盘固定在翻转台端部与翻

转台一起转动，钳固定在第二安装座上。

8.根据权利要求1所述的机器人电弧增减材系统，其特征在于：所述升降机构包括立

柱，在立柱相对两个侧边设有两个并行的导轨；升降机构还包括电机以及与电机传动连接

的滚珠丝杆；滚珠丝杆两个端部均通过轴承座固定在立柱上，滚珠丝杆上套有与之配合连

接的丝杆螺母；翻转机构的第一安装座和第二安装座均与对应的丝杆螺母固定连接，第一

安装座和第二安装座还设有与导轨配合连接的滑块。
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一种机器人电弧增减材系统

技术领域

[0001] 本实用新型涉及一种机器人电弧增减材系统。

背景技术

[0002] 基于一些特定场景或精加工的需要，需要在3D打印(增材制造)过程中，在增材一

部分后再对该部分进行铣削操作，从而提高成品的加工精度。

实用新型内容

[0003] 实用新型目的：本实用新型目的是提供一种能实现焊接、金属熔丝电弧增材(3D打

印)以及减材三种制造工艺的机器人电弧增减材系统。

[0004] 技术方案：本实用新型所述的机器人电弧增减材系统，包括并行设置的地轨以及

架设在地轨上的铣削机构，还包括设置在地轨上相对地轨水平向移动的焊接机器人；在并

行设置的地轨之间设有变位机，变位机具有翻转机构、旋转机构和升降机构；变位机的转接

板上固定有柔性工作台。

[0005] 其中，所述地轨包括底座、固定在底座上的导轨以及用于驱动焊接机器人和用于

驱动铣削机构在地轨上横向移动的传动机构，传动机构为齿轮齿条传动机构或滚珠丝杆和

螺母配合连接的传动机构。

[0006] 其中，所述铣削机构包括Z轴、X轴移动机构和Z轴移动机构，在Z轴端部设有铣削刀

具和激光视觉相机，Z轴在X轴移动机构和Z轴移动机构分别沿X轴方向移动和Z轴方向移动。

[0007] 其中，所述焊接机器人包括六轴移动臂以及位于六轴移动臂端部的焊枪。

[0008] 其中，所述旋转机构包括旋转电机、与旋转电机驱动轴通过回转支承轴承固定连

接的转接板以及固定在转接板上的柔性工作台。

[0009] 其中，所述翻转机构包括第一安装座、第二安装座以及位于第一安装座和第二安

装座之间的翻转台；旋转机构通过回转支承轴承与翻转台转动连接；所述翻转机构还包括

固定在第一安装座上的翻转电机、翻转电机的驱动端与减速机固定连接，减速机的驱动端

通过旋转轴与翻转台的一侧固定连接，翻转台的另一侧通过从动旋转轴与第二安装座固定

连接，从动旋转轴与第二安装座通过轴承转动连接。

[0010] 其中，所述升降机构包括立柱，在立柱相对两个侧边设有两个并行的导轨；升降机

构还包括电机以及与电机传动连接的滚珠丝杆；滚珠丝杆两个端部均通过轴承座固定在立

柱上，滚珠丝杆上套有与之配合连接的丝杆螺母；翻转机构的第一安装座和第二安装座均

与对应的丝杆螺母固定连接，第一安装座和第二安装座还设有与导轨配合连接的滑块。

[0011] 有益效果：本实用新型系统基于多功能变位机，可以实现大型或异形件进行增材

制造，系统中在含有焊接机器人的同时含有铣削机构，因此可以在增材一部分后立即对增

材部分进行铣削操作，从而提高成品的加工精度，并且在全部打印完成后，手持蓝光测量仪

对粗成品进行扫描，扫描后再利用铣削机构对粗成品进行铣削，得到精加工成品。
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附图说明

[0012] 图1为本实用新型机器人电弧增减材系统的系统原理图；

[0013] 图2为铣削机构的结构示意图；

[0014] 图3为变位机的结构示意图；

[0015] 图4为变位机中旋转机构的结构示意图；

[0016] 图5为变位机中翻转机构的结构示意图；

[0017] 图6为翻转机构中安装板与升降机构的连接示意图；

[0018] 图7为变位机中升降机构的结构示意图。

具体实施方式

[0019] 如图1～7所示，本实用新型机器人电弧增减材系统，包括并行设置的地轨1以及架

设在地轨1上的铣削机构2，还包括设置在地轨1上相对地轨1水平向移动的焊接机器人3；在

并行设置的地轨1之间设有变位机4，变位机4具有翻转机构、旋转机构和升降机构；变位机4

的转接板上固定有柔性工作台5；铣削机构2包括Z轴21、X轴移动机构22和Z轴移动机构，在Z

轴21端部设有铣削刀具24和激光视觉相机23，Z轴21在X轴移动机构22和Z轴移动机构分别

沿X轴方向移动和Z轴方向移动；焊接机器人3包括六轴移动臂以及位于六轴移动臂端部的

焊枪。

[0020] 地轨1包括底座11、固定在底座11上的导轨12以及用于驱动焊接机器人3和用于驱

动铣削机构2在导轨12上横向移动的传动机构，传动机构为齿轮齿条传动机构或滚珠丝杆

和螺母配合连接的传动机构。

[0021] 变位机4的旋转机构包括旋转电机41、与旋转电机41驱动轴通过回转支承轴承42

固定连接的转接板43以及固定在转接板43上的柔性工作台5。翻转机构包括第一安装座44、

第二安装座45以及位于第一安装座44和第二安装座45之间的翻转台46；旋转机构通过回转

支承轴承42与翻转台46转动连接；所述翻转机构还包括固定在第一安装座44上的翻转电机

47、翻转电机47的驱动端通过旋转轴49与翻转台46的一侧固定连接，翻转台46的另一侧通

过从动旋转轴50与第二安装座45固定连接，旋转轴49和从动旋转轴50分别通过轴承与第一

安装座44和第二安装座45转动连接。翻转台46底部还设有配重箱51；翻转台46在与回转支

承轴承42连接处对应两侧还设有导电座52，导电座52用于接地，将强电电流或设备运转中

产生的多余电流导入大地，保证安全；翻转机构还包括刹车器，刹车器包括带槽口的钳54以

及在钳54的槽口中转动的转盘53，转盘53固定在翻转台46端部与翻转台46一起转动，钳54

固定在第二安装座45上，翻转台46翻转时，转盘53与钳54产生摩擦力，使翻转稳定进行。升

降机构包括立柱55，在立柱55相对两个侧边设有两个并行的导轨56；升降机构还包括电机

58、电机58通过减速器59和联轴器60与滚珠丝杆61传动连接；滚珠丝杆61两个端部均通过

轴承座62固定在立柱55上，滚珠丝杆61上套有与之配合连接的丝杆螺母63；升降机构的立

柱55不小于2m，铺设在地面下。翻转机构的第一安装座44和第二安装座45均与对应的丝杆

螺母63固定连接，第一安装座44和第二安装座45还设有与导轨配合连接的滑块57。
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图3
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图6
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图7
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