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• 基于动力学模
型机器人规划

• 伺服振动抑制
与自整定

• PlcOpen标准
践行者

• 更专业的行业
功能包

• CR认证

• 高标准EMC

• 超过6年现场
运行

• 3~260公斤宽
负载段

• 4~12轴多轴协
同

全 稳

精柔

STEP机器人控制柜产品亮点



STEP机器人控制柜产品族

适配3~10KG机型
适合紧凑空间如3C行业

SRC-S SRC-L SRC-AS SRC-ALSRC-C
适配10~15KG机型
适合焊接、搬运等

适配20~200KG机型
适合码垛、折弯、搬运等

可扩展1~3个附加轴
单轴最大功率3KW

可扩展1~6个附加轴
单轴最大功率20KW



名称 SRC Compact SRC Small SRC Large SRC AddedSmall SRC AddedLarge

外形尺寸
(W x D x H) 460(560)x395x200 500x515x545 710x610x930 500x515x595 653x590x1004

重量 约25Kg 约50Kg 约150Kg 约50Kg 约150Kg

防护等级 IP20(选配防护柜可达IP54) IP53 IP53 IP53 IP53

供电电源 AC 220V±10%, 50/60Hz AC 220V±10%, 50/60Hz AC 3 x 400V±10%, 50/60Hz AC 3 x 220V/400V±10%, 

50/60Hz

AC 3 x 400V±10%, 

50/60Hz

电源容量 2KVA 3KVA 5~8KVA Max. 10KVA Max. 20KVA

环境温湿度 -10~45℃, 45~80%RH -10~45℃, 45~80%RH -10~45℃, 45~80%RH -10~45℃, 45~80%RH -10~45℃, 45~80%RH

正弦振动 10~57Hz,0.075mm,

1g Acc

10~57Hz,0.075mm,

1g Acc

10~57Hz,0.075mm,

1g Acc

10~57Hz,0.075mm,

1g Acc

10~57Hz,0.075mm,

1g Acc

CPU 2~4核多核处理器 2~4核多核处理器 2~4核多核处理器 无 无

支持轴数 6+1(自带1个附加轴, Max.

750W)

4或6或8(通过附加轴柜扩展至
Max.12轴)

4或6(通过附加轴柜扩展至
Max.12轴)

1~3 1~6

IO模块 标配16DI/DO(PNP型), 通过Ethercat可扩展第三方数字量、模拟量、编码器等IO模块 无 无

安全接口 急停(示教器、柜门、外部), 门禁, 抱闸监测, 强电监测, 伺服SS、STO 无 无

通讯接口 USB3.0, RS232x2路, RS485 x2路，Can/Canopen x1路, Ethernet x1路(支持视觉、外部PLC等)，
Ethercat x1路 无 无

扩展通讯 可选配ProfiBus, ProfiNET, CCLINK, CANopen, Modbus, DeviceNet, EthernetIP, EtherCAT等8

种从站接口(16Byte, xxKbps) 无 无

适配电机 适配多摩川、尼康、松下、海德汉、旋变、Sick DSL等类型编码器，支持多摩川、松下、联宜、拉法特、翡叶、儒竞、禾川等品牌电机

重载线缆 3m/5m/10m/15m/20m单电缆或双电缆，可定制升级成拖链电缆



Spad示教器

更轻薄：
 PAD化简约风格
 时尚流线型造型
 轻薄机身：950g

更可靠：
 IP65防护
 1.5m跌落与冲击
 严苛EMC与环境测试

更易用：
 单手支撑与抓握
 防脱落式手带
 全新流畅HMI 更互联：

 5m/8m/15m直连
或快插式线缆

 USB 2.0接口
 4G物联网（选配）

更强劲：
 双核A9处理器
 高分辨率8寸屏
 电容式触摸屏



Spad示教器

显示
尺寸 8英寸(4:3)，TFT

分辨率 1024*768

操控

触摸屏 高抗扰、高强度电容式触摸屏

按键 18个柔顺按键，1个自复位按钮

接口 USB 2.0，4G(选配)

外观 尺寸 296mmx187mmx87mm(长x宽x高)

重量 950g

配置

CPU ARM-A9 双核，1GHz

RAM 1GB

eMMC 8GB

线缆 5、8、15米多种选择

可靠

防护等级 IP65

安全 双路急停开关、三位使能开关(EN 13849-1)

测试标准 符合GB 17799.4/2 发射与抗扰度试验标准、GB/T 
2423.1/2/22/03/04/10 环境试验标准



机器人控制完整自主技术体系
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新时达机器人运动控制系统核心技术构成

高性能高精度高速自适应

动力学建
模与辨识

基于模型

和PVD的

DP最优轨
迹规划

负载辨
识

摩擦辨
识

路径前
瞻与高
速圆滑
技术

在线实
时速度
前瞻技
术

基于刚柔耦
合动力学模
型的动态补
偿技术

静态补偿
技术

柔顺性与安全

DH

补
偿

重
力
补
偿

零
点
标
定

连
杆
柔
性

关
节
柔
性

伺服参数自
整定技术

低频制
振技术

基于模型和规划的前馈

速
度
前
馈

加
速
度
前
馈

力
矩
前
馈

惯
量
前
馈

系统
刚度
辨识

动力学建
模与辨识

基于模型
的零力拖
动技术 无传感器

碰撞检测
技术

安全空间
监测

软浮动技
术

集成力控
功能

控制-机器人算法



多种轨迹圆滑技术，提升节拍与轨迹平稳性

v

t缩短时间

开启负载辨识与模型自适应

传统规划

Tor

t

Tor_max

静态精度补偿技术

绝对圆滑

高速化相

对圆滑

v

t

绝对圆滑

高速化相对圆滑

X

Y

 提升机器人节拍10-30%；

 考虑电机和减速机力矩限制和速度，有效防

止关节驱动器过流过载和超速故障；

 考虑机器人不同惯量下的加加速度性能，运

行更平稳；

v

t

速度极值曲线

实时前瞻速度曲线

基于模型的时间最优轨迹规划与实时前瞻技术

控制-轨迹规划技术



机器人抖动的主要分为颤振和共振，其振动频率在10Hz左右。目前此种低频抖动是机器人运动控制研究的难点，通过提高

机器人刚度可以提高机器人系统的反谐振点，但是会造成机器人能耗更大、成本增加，与机器人轻量化的发展趋向相悖。

自主研发控制系统基于系统柔性模型很好地解决了机器人在加减速和稳速阶段的振动问题。

• 基于全动力学模型的前馈和反馈控制技术：

• 机器人轨迹规划优化技术：

• 调整加减速时间占比减小系统输入在固有频率处的激励能量

• 研究轨迹规划与振动模型，建立最优加加速的轨迹规划

• 机器人减速机、连杆柔性建模与辨识技术：

• 模型预测振动并通过低频制振技术抑制振动

• 柔性关节角补偿轨迹动态性能

控制-低频制振与柔性动力学建模技术



伺服-快/准/稳

电流控制周期<500ns 频率响应>2.5kHZ

ADC

STO monitor
Temperature

Analog 
instructions

sampling

SOC FPGA
All in One

GPIO

Brake & Cooling
Digital I/O

Safety
 

DAC

Status Monitor
Linkage 

reference

RS232

Para config
Software scope

Motor drive

Timer

SVPWM

Encoder

Smart-ABS
Endat2.1/2.2
Hiperface/DSL

ABZ
Resolver

Pulse

Transmit and 
receive

Sinc filter

Current sampling

Over current 

protection

PWM同步精度<0.1us

Filter_A

Filter_B

Real_A

Real_B

t0 t1 t2 t3

Direct

预测MT算法:2500线编码器实现全速度段±0.5‰稳速精度

负载转矩
前馈

观测器及前馈：在线辨识负载转矩，实时转矩前馈，噪声环境下
保证测速精度，减小超调，增强稳定性。

速度超调:16‰ 5‰ 转速波动:17‰ 6‰ 



伺服-振动抑制技术

末端抖振抑制：
通过输入整形器来抑制残留震荡，
提高柔性负载定位速度和精度

共振抑制技术：
通过陷波滤波器来抑制系统共振，提高刚度，
减弱共振时的转矩和电流波动



伺服-惯量辨识及参数自整定技术

自动整定伺服三环的控制参数，用户无需手调就能实现高性能控制



Safe Torque Off Safe Stop 1 Safe Stop 2 Safely Limited Speed

Safely Limited Increment Safely Limited Position Safe Direction Safe Brake Control

伺服-功能安全技术

减少错误检测和响应时间、降低故障损害、拉近人与机器的距离



视觉-STEP视觉系统

• AVS 3200 视觉控制器:

平均图像处理时间20ms/支持1~3个相机同时采集；

• ADTVision 4.0 智能机器视觉软件

① 图形化编程，将形状匹配、斑点分析、求交点等多种

工具自由组合；

② 涵盖了定位、测量、识别、读码、逻辑运算等功能，

胜任更多复杂的应用场景；

• 多品牌第三方相机、传感器支持

标配TCP/IP、ModBus、CANopen、RS232接口；

标配 EtherCAT主站 /支持 8种现场总线从站扩展：如

ProfiBUS、Profinet、CANopen等从站；

埃尔森阿丘

康耐视 欧姆龙 牧今

梅卡曼德



视觉-飞拍功能

• “飞拍”技术

① 机器人运动到拍照区域，控制器自动利用高速IO信号触发相机，进行

动态拍照，同时对实际拍照位置高速锁存，利用相机迅速处理数据并

回传机器人，机器人自动调整位置或者进行下一步动作；

② 通过视觉感知、控制理论、硬件、视觉处理紧密结合，实现更快更精

准的控制；



控制软件-All In One架构

RTOS(Multi Task)

Robot Control
Soft
PLC

Motion
+
CNC

Services

Robot_PLC_Interface General_PLC_Interface

标准HMI 外部HMI

监控
诊断

PLC

编程

资源
配置

驱动轴 I/O模块 外部PLC 变频器 传感设备

柔性控制系统架构易于扩展和升级
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控制软件-功能模块



伺服软件-功能模块

Modular Drive Platform

Control

Drive

Manager

HAL/HW

Stepper DC motor IMAC Servo DDL/DDR

CPUs Encoders DCbusEthernet Power I/Os

CANopen Analog Pulse

Firmware Configuration ApplicationDebug



驱控一体控制策略

ASR
Kv, Ti

+

-

APR
Kp

速度

前馈

Lpf ACR PWM

力矩

前馈

+
+

+

Lpf

PosRef

SpdRef

PosFbk

SpdFbk

Kg

CsJm JL

Te TL 1
-----

s
Notch

负载转矩

观测器

+

自整定

K2

V型

制振

Wm θm

K1

机器人控制模型与电机控制模

型相互融合，才可能做出最好

的控制效果！



门型(长:300mm,高25mm)节拍:0.49s 门型(长:2000mm,高400mm)节拍:＞1000包/小时

技术能力体现

伺服振动抑制演示 碰撞检测: 灵敏度高

拖动示教: 柔顺流畅



拖动示教：
• 无需外围传感器

• 基于对机器人的动力学精确建模和伺服力矩环的控制，在外力拖动时，机器人

柔顺响应

碰撞检测：
• 基于机器人动力学模型和精确的电流检测，在外力作用时，触发机器人停止

• 提供精细的碰撞检测设置

特色功能-动力学

动力学前馈：
• 基于机器人动力学模型实时计算机器人运动所需的力矩下发到伺服力矩前馈接

口，加快伺服PID响应

振动抑制：
• 基于机器人柔性建模，在线辨识机器人振动频率，对振动进行抑制

• 可以选择手工参数设置或基于建模默认参数，进行功能开启或关闭

软浮动：
• 通过设置各轴软度将伺服PID变软，基于动力学模型进行轴扭矩补偿，可在某段

特定空间保持与外部接触物浮动跟随

• 功能开启后位置跟随不准，功能关闭后，轴PID慢慢恢复正常



特色功能-软件

一键升级：
• 用户在HMI端可对机器人工程、库及服务程序等进行版本升级

• 未来可以通过4G物联网进行便捷升级

丰富编程语句：
• 支持普通运动、IO、设置等编程语句

• 还支持高级的流控制、数学函数、子程序调用、中断等编程语句

流水线跟踪：
• 建立进入跟踪、保持跟踪、退出跟踪的标准流水线跟踪模型

• 可选择多种跟踪类型：匀速直线、圆弧，匀变速直线、圆弧等类型

HMI分屏：
• HMI可分屏未主屏和监视屏

• 方便对位置、IO、系统状态、设备状态等进行实时监视



特色功能-互联

Socket组态：
• 无需编程，在HMI界面快速配置管理和定义套接字协议，快速实现机器人系统与

外部设备的Socket通讯

• 支持Client和Server两种模式，支持多种数据类型收发

外部PLC+：
• 支持Ethernet/IP、Profinet、Profibus-DP、CCLink、Canopen、Ethercat、

Modbus、Devicenet等8种总线从站协议

• 适配西门子、三菱、罗克韦尔、台达等多种外部PLC互联

多机协同：
• 通过Etherca总线拓扑，可以实现多台机器人系统间数据实时、同步交互

• 可用于多机高精度同步协同运动控制

智能电源管理：
• 可对控制系统内部模块进行分区电源容量管理，具有限流、短路保护功能，有效

保障系统整体安全

• 掉电检测和保持功能，意外断电时可进行关键数据保存并防止机器人“磕头”

• 电源管理和监控数据，实时上传控制系统，易于维护和问题查找



焊接工艺包-基础焊接

•摆焊形式丰富：sin摆/锯齿摆/圆弧摆/前后摆/空间L摆/空间三角摆等6种

•支持空间摆焊：解决平面摆焊根部不能熔透问题

•Canopen/Ethercat总线：适配市场90%以上焊机

•间断焊：机器人指定段数或间距；焊机自带间断焊

•在线微调：焊接过程实时调整焊接电流、电压，保证焊接质量

•故障监控：焊机错误实时提醒

•后退检查：方便示教时程序检查

 Canopen

 Ethercat

 RS232/485

 Devicenet

 模拟量

应用：室内跑步机低飞溅

应用：汽车座椅支架低飞溅



焊接工艺包-高压寻位

•高精度：最高500V寻位电压，减少铁锈、油污、氧化膜的影响

•更易用：简易寻位，自动计算确定焊缝位置，无需示教准确点位

•更广泛：锐角、钝角寻位，适应客户现场不同工艺要求、坡口角度

•变位机协同寻位：适应复杂工件的组对偏差

•搜索指令状态键：设定寻位距离、允许偏差

•多维度修正：应对不同的工件偏移工况，1、2、3 和 6 D 、寻圆等

应用：高压寻位+变位机协同+电弧跟踪



焊接工艺包-电弧跟踪

•更易用：自适应跟踪算法，不需要设置复杂参数，一套跟踪参数适应95%焊缝

•更经济：不需要电流采集盒，匹配支持总线通讯的最基本款焊机

•更广泛：最高支持17°焊缝偏差，100mm焊缝末端允许偏差15mm，最薄支持3mm板，

最小支持110A小电流跟踪，R角、变位机协同均稳定运行

•纵向跟踪保证干伸长：保证焊接成型。不加摆动的纵向跟踪效果良好

•脉冲模式：支持单脉冲模式下电弧跟踪

•变位机协同跟踪：支持地轨、变位机、龙门双驱等结构的电弧跟踪

应用：变位机协同+电弧跟踪

应用：工程机械电弧跟踪



焊接工艺包-点激光寻位

•更高效：支持焊丝寻位的所有功能，免碰触和清枪剪丝，效率提升50%以上

•更经济：解决由于大视野高精度线激光传感器带来的成本增加

•更易用：可选择大视野范围，安装位置灵活，避免线激光传感器干涉问题

•更开放：

提供参数化编程接口，支持客户现场工件的参数化定制，免除触摸屏输入参数化操作。

•任意空间/任意方向/任意曲面：

提供数学运算接口，寻到的位置可供用户自定义

应用：点激光拟合曲面

应用：点激光寻位+变位机协同

型号 基准距离 测量距离 重复精度

SIL-100 100mm 75 到 130 mm 4um*4

SIL-300 300mm 160 到 450 mm 30um*4

SIL-600 600mm 200到1000mm 50um*4



焊接工艺包-激光跟踪

•更易用：示教器界面直接配置不同厂家传感器

•实时跟踪：实时以太网连接，稳定可靠

•坡口宽度自适应：实时跟踪同时根据坡口或焊缝间隙大小调整摆焊宽度

•适配市场常用传感器：国内外主流传感器厂家均可适配

•变位机坐标系协同：支持旋转变位机协同跟踪、地轨协同跟踪等复杂应用场合

•摆焊跟踪：支持在所有的摆焊状态下的协同跟踪

应用：激光跟踪在钢结构

应用：变位机协同+激光跟踪

应用：摆焊+激光跟踪



•更精准：单轴标定4点法，提示误差信息，提升协同精度

•更易用：Stepmonitor调试软件，伺服参数一键调整，波形监控、故障诊断

•更广泛：支持市场常用电机编码器类型。电机功率200V或400V灵活配置

•更开放：最多支持6个附加轴的协同，直线轴、旋转轴自定义

•双驱协同：支持龙门双驱的附加轴协同
应用：健身器材支架单轴协同

应用：相贯线双轴协同+间断焊

焊接工艺包-外部轴协同



焊接工艺包-多品种小批量

参数化编程：基于标准焊接工艺包，支持客户现

有产品工艺、流程、解决方案的定制化开发，重

点解决小批量多品种或编程复杂的工况。

3D视觉引导：免编程、自动生成焊缝程序及姿态

信息、重点解决小批量多品种或编程复杂的工况。



产品 托盘 层型 垛型 程序自动生成

 灵活 支持用户模板适配和自定义垛形

 易用 免示教，垛形程序自动生成

 快捷 支持快速修改层数和个数

 直观 实时监控码垛进程

码垛工艺包



MES/WMS

+

+

ROBOT

3D视觉 扫码

SKU

码垛工艺包-视觉拆垛

 可定制开发适配仓储系统WMS的通信协议

 提供3D视觉全套解决方案，提高现场配置效率

 视觉精度±5mm以内，处理节拍可做到2.5S/个，识别稳定

 组合吸盘抓手，可以应对纸箱更多尺寸范围

 系统处理混码垛盘高度可超过1.4米



 易用 示教3点快速建立折弯坐标系，自动计算电子尺系数，折弯语句即插即用

 兼容 适用于上动/下动式折弯机，匹配主流折弯机系统

 自动 工件自动校正位置，折弯自动跟随

折弯工艺包



冲压工艺包

 易用 冲压专用中/英文语句，支持外部总控

 安全 多重安全逻辑保护，工作空间保护

 快速 总线快速多机互联，基于产线模型优化节拍达12个/分钟



工程案例-工作站标准化

方
案
布
置
组
合
样
例

线体式：

工作岛式：



工程案例-焊接案例

工程机械(厚板)

 产品：挖掘机动臂
 现场情况：工件偏差5mm，焊缝长3-6m，板厚5-20mm，焊接变形大。
 解决方案：
 机器人高压寻位，自动寻找焊缝位置，解决工件偏差。
 变位机协同配合电弧跟踪、多层多道解决焊缝质量要求。
 高负载焊枪，可实现大电流长时间工作。



工程案例-焊接案例

工程机械(厚板)

 产品：工程机械油箱
 现场情况：3mm镀锌板，人工组对，简易定位，焊缝偏差5mm，焊接变形量2mm，整体焊缝一次成型。
 解决方案：
 变为机协同配合电弧跟踪、焊丝寻位，应对工件偏差。
 平焊、立焊、拐角焊接，全程开启110A小电流电弧跟踪。
 纵向跟踪保证干伸长不变，确保焊缝成型



工程案例-焊接案例

工程机械(厚板)

 产品：装载机大梁
 现场情况：工件厚度12~16mm，焊缝长度2750mm，焊

缝偏差5mm，焊接变形量3mm，国家二级焊缝要求。
 解决方案：
 焊接套装，客户自备焊接工装，将手工焊接工位升级为机

器人双工位焊接工作站；
 高压寻位和电弧跟踪配合
 焊接效率提升2-3倍，合格率提升30%

 产品：破碎机结构件
 现场情况：板厚10-20mm，长度1.5-3m，火焰切割

下料，组对偏差15mm，工件表面锈蚀严重。
 解决方案：
 九轴联动系统
 高压寻位、定点摆弧、电弧跟踪、变位机协同解决工

件偏差及多产品问题。
 效率提升1.5倍。



工程案例-焊接案例

煤矿机械(厚板)

 产品：乳化液泵水箱
 现场情况：工件尺寸2050×840×1030mm，人工组对，无夹具，地坑式简单定位，工件偏差20mm，密封性要求高
 解决方案：
 龙门倒挂机器人，双电机驱动单轴，10轴联动系统；
 高压寻位解决工件偏差，
 电弧跟踪解决焊接过程变形，完美适应各种拐角、法兰件的焊接。



工程案例-焊接案例

煤矿机械(厚板)

 产品：煤矿输送机驱动辊筒
 现场情况：工件重量5t，无夹具，滚轮架支撑，定位偏差5mm，多层多道焊接。
 解决方案：
 七轴系统，滚轮架单轴协同焊接，自制三级减速，驱动5t工件。
 高压寻位+电弧跟踪解决工件偏差。
 多层多道焊接功能包，降低工作强度。



工程案例-焊接案例

五金(薄板)

新时达提供汽车零配件，五金建材，车架，电梯等领域解决方案：单机标
准工作站、工作房、自动化产线等，焊接标准套装，低飞溅焊接套装等。

快速布局、短期回本、高性价比

 低飞溅
 间断焊
 变位机协同
 标准工作站
 自动化产线



工程案例-焊接案例

其它薄板行业

产品：汽车座椅支架

规格：上汽荣威RX5
布局：双机器人双工位，半
开放式工作房
要求：熔透低飞溅

产品：健身器材

规格：室内跑步机
布局：机器人双工位，客户
自制夹具
要求：低飞溅

产品：汽车刹车片弧焊线

规格：5种规格
布局：11台机器人
要求：自动装配/弧焊/上下
料/码垛/打磨
节拍：15s

产品：空调底板点焊线
规格：25种规格
布局：15台机器人
要求：视觉取料/打螺丝/点
焊/下料
节拍：12s

现场总线支持

 CC-link CanOpen      DeviceNet      EtherCat      EthernetIP

 Profibus-DP      Profinet      Modbus-TCP



工程案例-码垛案例

双工位标准品

双工位化纤纸箱码垛 袋装饲料高速码垛

 广泛适用于袋类、箱类标准产品堆垛
 适用于一机一线或一机多线的布局
 支持多种个性化功能、人机交互性好，操作简单



工程案例-码垛案例

在线码垛

建材在线上料码垛 肥皂纸箱在线码垛

 快速融入产线，提高生产效率
 自主系统的优越性，方便与产线PLC灵活通信
 码垛软件包灵活配置，支持单点和整垛设置偏移



工程案例-码垛案例

视觉引导拆垛

塑料粒子拆垛 混码纸箱无序拆垛

 标准化的视觉通信应用，提高现场调试效率
 快速的动态响应，适应不同工况对机器人速度变化的需求
 视觉识别速度快，拆垛效率6~8S/包



工程案例-码垛案例

智能物流线

 提供整线级解决方案
 自主开发适配仓库系统WMS的通信协议
 实时交互SKU信息及垛盘状态
 机器人配置柔性码垛算法，解除了物流线对于产品种类的限制



工程案例-折弯案例

薄板

 产品：门板的装饰板

 项目难点：板材厚度0.8mm，分张有风险，折弯时需要跟随

 解决方案：

 机械分张机构，确保门板分离

 双张检测，通过检测板材厚度，识别抓取工件数量

 折弯语句BendTrack_IO，解决自动跟随问题

 折弯语句BendTuing，解决工件校正问题 机械分张DEMO

双张检测折弯工位展示



工程案例-折弯案例

厚板

 产品：上、下梁，板材厚度5-6mm，重量70-80kg

 客户需求：人员投入大，完成一块上梁，需要3人协作，节拍要求不高

 解决方案：

 SR165/2580机器人负载和工作范围大，满足工况要求

 整个工作站仅需一人维护，节省2人工，大大降低人工成本

 自动校正

 自动跟随



工程案例-码垛案例

电梯门板线

 产品：电梯门板，规格800/900/1000，厚度1.2mm

 项目难点：自动化程度高，从原材料到成品覆膜整个工艺流程，全

部由机器人完成

 解决方案：

 8台机器人，完成冲孔—折弯—装配—点焊—弧焊—挂板—喷塑

—摘板—覆膜—装车

 PLC总控，机器人总线通讯profibus

 多行业软件功能包：折弯、焊接和码垛等



工程案例-桌面机器人

鞋底、面涂胶

 行业：制鞋；应用：鞋底鞋面打粗、涂胶

 线扫视觉：鼎纳、埃尔森

 集成商：奇佳

 终端客户：360，安踏等

 鞋面：示教喷胶，喷胶均匀

 鞋底：线扫鞋底几何形状，机器人跟随涂胶，6S一只鞋子。

 案例形式：4台-6台机器人一条线，上下料，打磨，喷胶一条小线搞定。

 周边：胶机、胶枪、胶，国产仿制。



工程案例-桌面机器人

装配检测

 行业：电气柜；应用：柜内物料及程序识别；

 配合视觉传感器，解决字符、轮廓、颜色等识别，用于制造中的过程控制。



工程案例-桌面机器人

上下料、分拣

 行业：劳保服、汽车零配件；应用：上下料；
 特点：配视觉定位；速度快。

装配检测
烟叶分拣

 行业：烟草；应用：分拣杂质；
 跟随流水线作业。流水线速度达100mm/s，SD8/900机器人。
 支持了逻辑控制，主要是跟随不上，超运动行程，控制机器人走

下一个跟踪流程。



工程案例-桌面机器人

螺丝锁附

• 目前新时达提供的锁付集成方

案包含了SCARA锁螺丝机、锁

付机构(电批)、送钉机构、视

觉系统、工装夹具、人机界面

、机台，具备柔性工作站的特

点，可以帮助终端快速切花不

同产品线和快速使用生产。



工程案例-上下料

盘类零件

 产品：齿轮类零件

 项目难点：工件和机床主轴的间隙0.02-0.04mm，装夹的余量小，加工

精度要求高

 解决方案：

 软浮动功能，解决装夹难的问题，防止机器人与机床夹具挤压，导致

工件损坏

 八工位自动循环料仓，初定位工件，满足上下料需求

 自定心抓手，适应工件加工前后的变化

软浮动开启 软浮动关闭



工程案例-上下料

轴类零件

 产品：金属气管接头

 项目难点：客户产能大，两班制

 解决方案：

 9台机器人完成27台机床上下料，提高产能和效率。

 新时达SA8/1800机器人，关节速度快，性能稳定，满足两班制要求。

 定制化的夹具，支持最多同时抓取四个工件，大大提高效率

整体布局 零件



工程案例-上下料

视觉抓取

 产品：阀门

 项目难点：来料位置有偏差，抓取难度大

 解决方案：

 结合视觉图像处理技术，精准识别工件的特征孔，自动计算抓取点

位和规划运动路径，解决来料偏差问题。

 SR20/1700机器人，配合行走系统，完成工件的精准抓取。

 实现自动化升级改造，提升行业影响力。

视觉纠偏 机器人上料



达沃斯“工业4.0灯塔工厂”

海尔首条国产机器人智能产线

海尔焊接产线

海尔冲压产线

 代表客户：海尔青岛胶州工厂

 项目构成：2条产线

• 新时达机器人，30台

• 众为兴SCARA，2台

 项目特点：

• 高效率

冲压线节拍10秒，用工量减少65%，工伤风险显著降低；

焊接线节拍12秒，用工量减少50%，普工代替焊接技工。

• 柔性化

兼容17种产品，产品切换简单快速。

工程案例-白电行业



科勒智能马桶盖装配产线

 项目特点：

• 高柔性。小量多批订单，搭载视觉系统，实现在线无缝切换。

• 高智能。配合MES系统，实现产品信息全程可追溯。

• 高效率。节拍35秒，用工减少84%，良品率达到99%。

 代表客户： 科勒

 项目构成： 使用ABB机器人，28台

 项目难度： 56个品种，每种部件23个

• 产线切换频繁，智能化工厂

• 需与MES\WMS等系统交互

工程案例-卫浴行业



新时达驱控一体机智能生产线

 端对端的数字化产线，每个工序可查可控，全部数据储存到工厂MES系统中

 柔性装配，4轴、6轴机器人协同作业，装配精度提高到工业级±0.1mm

 每80秒下线一个产品，设计年产能20万台

 涵盖5大类型16种型号的产品

工程案例-新时达驱控一体机智能生产线



• 严格认证标准

• 规范化开发测试

STEP产品保障体系

• 基于IPD产品开发流程



机器人领域深耕

机器人全产业链布局：

科技创新：

机器人专家：

 10000+本体及控制柜年产能力

 200+细分行业应用案例

 100+机器人控制、驱动专业研发人员

 50+机器人客户年培训课

 20+行业应用产品经理



一 步 一 步 ， 愿 望 在 这 里 实 现 !

Step by Step, Dreams Come True.


