
Pm Industrial Manipulators bir Erha Mühendislik markasıdır.

MANIPULATOR
ERGONOMIC

LIFT ASSIST





無重力手臂 250kg



無重力手臂安裝型式

固定式手臂

吊掛式手臂

棧板式手臂
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安全單元:控機械臂的運動速度,防 止在舞现指令發出或意外發生後機械臂快 速上升或下降傷人。

逆止閥單元和儲氣桶單元斷氣保護:確保機 械手斷氣不會發生意外傷人,操作可持續2 到3個工作流程。

制動器單元:制動器位於連接關節處,以防 止機械手旋轉和鬆脫,也可使得操作者容易 控制工件,使得機械
手臂和夾具可停在任意 位置。制動器由裝在夾具上自動感應,當接 作者手離開操作把手後,機械手臂自
動處於 鎖緊狀態,制動器也可用於工作結束後停放 機械手。當制動器處於制動狀態時,機械手 臂所有的
按鈕不起作用,以防止意外傷害發 生。

自行開關控制器可整台重製監控

夾具自鎖單元:有截止閱功能設計,以防止系統在任意位置出現就源失壓或漏氣現象時,夾具不會 鬆開物
體,除非操作者發出指令。

負載自饋單元-負載到位保護:負載自到位保護設計,能夠確保在工件没有放到指定位置時,夾具 不會鬆開
,即使按“鬆開“按鈕。此設計可以阻止工件的非人為釋放。

負載自鎖單元負載懸空保護:負載自空保護設計,確保工件處於半空中,永不釋放,即使按” 鬆開”按鈕。如
果操作者停止按“鬆開”按鈕,機械手臂和夹具就會回到原始平衡狀態;如果操作者繼 續按“鬆開”按鈕,工
件會繼續處於被抓緊狀態,並慢慢地隨機械臂下降到設計最低點。

負載自額單元一負載極限保護:負載自調極限保護設計,在機械手臂設計最低極限位置時,夾具不會 鬆開
負載,即使按“鬆開”按鈕。總之,在任何情況下,只有工件被放置在穩定接觸面上時,才會被 釋放。

負載檢出氣壓比例模組:能夠根據當下實際的負載重量,計算出整個系統各部位所需要克服的摩擦 力,與
手臂位置回饋訊號,進而回授控制調壓閥,調整出最佳化的平衡係數,使得整個『智慧型配重 平衡懸浮旋
臂」能夠在近乎無重力的狀態下,進行搬運工作。

手臂狀態隨時顯示在控制面板螢幕上。



�.�秒自動測重，自動運算平衡出力，達到無重力最佳平衡效果,不同重量不需做任何調整



爲智慧型電控無重力手臂升級版，可執行更爲複雜的程序控制
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