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任务一 工业机器人搬运单元的机械构件组装与调整

     【任务描述】

            请根据图纸资料完成工业机器人搬运单元的机器人夹具模
块、B升降台模块、装配台模块的部件安装和气路连接，并根据各机
构间的相对位置将其安装在本单元的工作台上。
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   【任务准备】

1.模块分解图

工业机器人搬运单元模块分解，如图所示。
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   【任务准备】

2.各机构初始位置

各机构初始状态，见表。
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   【任务准备】

3.桌面布局图

          将组装好的机器人夹具模块、升降台模块、装配台模块按照
合适的位置安装到型材板上。
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   【任务实施】

1. 工业机器人搬运单元

机械安装步骤，

见表。
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   【任务实施】

2. 工业机器人搬运单元气路安装

（1）气路连接图

            根据该单元的气路连接图，完成该机构执行元件的电气连
接和气路连接，确保各气缸运行顺畅、平稳和电气元件的功能正确。
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   【任务实施】

（2）工业机器人搬运单元气路调试

           打开气源，利用小一字螺丝刀对气动电磁阀的测试旋钮进
行操作，按下测试旋钮，气缸状态发生改变即为气路连接正确。调
试内容同项目一。

（3）数位显示气压开关调试 

           气体压力开关调试：设定顺序：通电—量测模式—零点校
正—基本设定模式—量测模式。
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任务二  工业机器人搬运单元的电气连接与调试

     【任务描述】

             请完成该单元中

           1.各接线端子电路的连接；

           2.传感器元件电路连接与调试；

           3.步进电机的接线、参数设置与调试。             
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【任务准备】

1.步进电机介绍

              步进电动机是将输入的电脉冲信号转换成直线位移或角
位移。即每输入一个脉冲，步进电动机就转动一个角度或前进一步。
步进电动机的位移与输入脉冲的数目成正比，它的速度与脉冲频率
成正比。步进电动机可以通过改变输入脉冲信号的频率来进行调速，
而且具有快速起动和制动的优点。

            本单元的步进驱动系统主要是控制升降台A或B的升降。应
用的步进电机型号为YK42XQ47-02A，与之配套的驱动器型号为
YKD2305M。此步进电机为2相4线步进电机，其步距角为0.9度。步进
驱动器如图4-2-1所示，图中对驱动器上接口端子的功能和拨码设置
进行了说明。步进驱动器其参数需拨码改后才能正常使用，本站设
置步进驱动器的拨码为00110110 。
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【任务准备】

1.步进电机介绍
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【任务准备】

1.步进电机介绍
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