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1.1. 序论 
 

Roller hemming 加压控制功能是利用安装在 Hemming tool 上的测压仪检测 Roller 和 hemming 对象物

体之间的接触力(压力)后把接触力控制到用户设定值的功能。 通过该功能 ① 可以简单地修改机器人 Te

aching Point，② 在进行Roller hemming 动作时可实时控制机器人以达到用户设定的 hemming 加压力。 

 

  
 

图1.1 机器人 Roller hemming 作业 

 
 
 

1.2. 功能扼要 
 

 沿着 Tool 坐标系 Z 轴控制机器人以达到用户设定的 hemming 加压力。 

 通过机器人 T/P 和 G/P，可监控加压力、功能启用与否等。 

 为安全起见，从功能启用点开始沿着 Tool 坐标系 Z 方向仅能移动-10mm~+10mm 。 

 根据自动模式下的压力控制误差发出警告或错误提示(容许误差由用户设定)。 

 支持的测压仪 : 8532-6005 with In-Line Amp (burster 公司制造) 

 软件版本 : 主 V32.10-00 以上，DSP V5.72 以上 
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2.1. 扼要 
 

如要启用 Roller hemming 加压力控制功能，要使用 RHemming 命令。用户需要输入加压力和控制 Gain

和出现加压力误差时发出的警告和错误处理的容许误差。启用功能时进行 RHemming ON 操作，关闭功

能时进行 RHemming OFF 操作。 

 
 
 

2.2. Roller hemming 加压力控制命令(RHemming) 
 

说明 设置 Roller hemming 加压力控制功能用的变量，ON 或 OFF 相关功能。 

输入方法 『[F6]: 指令输入』→『[F1]: 动作，I/O』→『RHemming』 

语法 
RHemming ON, Fd=_,K=_,V=_,TOL_W=_,TOL_E=_,CTRL=_ 
RHemming OFF 

参数 

Fd 加压力 [KN] - 

K 控制 Gain 默认值 : K=4 

V 最高速限制 [mm/s] 默认值 : V=10 

TOL_W 发出警告的容许误差 [KN] 
加压力超出 Fd-TOL_W~Fd+TOL_W 时发

出警告 (在自动模式下) 

TOL_E 发出错误提示的容许误差 [KN] 
加压力超出 Fd-TOL_E~Fd+TOL_E 时发出

错误提示(在自动模式下) 

CTRL 
压力控制 On 或 Off 

(1: On, 0: Off) 

修改 Teaching Point 后无需控制加压力时

变更为 CTRL=0 即可。 

 

2. 使用方法 
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2.3. Roller hemming 加压力控制功能设置顺序 
 

(1) 首先在 [『[F2]: 系统』 → 『4: 应用参数』 → 『12: 控制包边施压力』 → 『功能使用』]

把功能使用设置为‘启用’。 

 

 
 

图2.1 Roller hemming 加压力控制菜单 

 
 

 
 

图2.2 Roller hemming 加压力控制设为‘启用’的画面 

 
 

(2) 确认安装在 Roller hemming Tool 上的测压仪是否是 burster 公司制造的带有‘增幅器的

8532-6005’产品。 且在[『[F2]: 系统』 → 『4: 应用参数』 → 『12: 控制包边施压力』 → 『传

感器类型』]中选择相同的传感器。 
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(3) 为了从控制器获得测压仪的模拟输出入信号使用模拟板(Arc Board, BD584V30)。测压仪的输入

是否连接到模拟输入端口 1。 且在[『[F2]: 系统』 → 『4: 应用参数』 → 『12: 控制包边施

压力』 → 『端口号』]把输入端口设置为 1。 

 

(4) 给测压仪接通电源，连接到控制器模拟输入端口时可从控制器获得加压力信息。边变更给测压

仪施加的压力，确认 T/P 上显示的值是否有问题。 

 

(5) 机器人为控制加压力以当前启用的 Tool 坐标系的 Z 轴方向移动。 随之，要确认各 Roller 的 To

ol 坐标系定义是否准确。 

 

(6) 最后，Roller hemming Tool 在不接触外部的状态下对传感器进行初始化。 初始化时选额[『[F1]: 

服务』 → 『1: 监测』 → 『22: 包边数据』](光标在 Roller hemming 数据监控窗时)点击『5: 

复位』及出现对话框。传感器初始化画面如下。 

 

 
 

图2.3 测压仪初始化画面 

 
 

(7) 如要在 G/P(Graphic Pannel)上显示 Roller hemming 加压力的实时数据，定义为 SW195。(单

位: [N]) 
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START

更换测压仪

『[F2]: 系统』 → 『4: 应用参数』 → 『12: 控制包边施压力』 → 『传感器类型』
No

Yes 

Yes 

Yes 

Yes 

Yes 

END

连接到输入端口1

 『[F2]: 系统』 → 『4: 应用参数』 → 『12: 控制包边施压力』 → 『端口号』

确认测压仪布线

确认Arc Board是否正常[输入电压=输出电压？]

设置各Roller的Tool坐标系

『[F2]: 系统』 → 『4: 应用参数』 → 『12: 控制包边施压力』 → 『功能使用』

No

No

No

No

Hemming tool未与外部接触的状态下初始化传感器

确认测压仪型号及设置
8532-6005-In-Line AMP?

模拟输入端口及设置确认
8532-6005-In-Line AMP?

接触力显示器确认

是否随着外力接触力出现变化？

确认各Roller的Tool坐标系

施压方向-Tool坐标系+Z？

确认功能是否有效

功能使用=启用？

 
 

图2.4 功能使用前的设置顺序 
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2.4. Roller hemming 加压力控制功能应用顺序 
 

(1) 是通过OLP获得的机器人示教程序中的hemming开始部分和结束部分各输入RHemming ON和

RHemming OFF。 

 

例如，需要的加压力为 0.8KN，警告和错误提示的容许误差各是 0.2KN 和 0.5KN 时如下进行输入。 

 

RHemming ON, Fd=0.8,K=4,V=10,TOL_W=0.2,TOL_E=0.5,CTRL=1 

 

※ 初始值输入 K=4, V=10。如出现振动请降低 K 和 V。  

 

(2) 在激活功能的状态下通过手动操作进行加压力控制作业以让各Teaching点达到适当压力。 通过监

控确认是否达到所需压力后进行‘位置修改’。  

 

(3) 完成所以Teaching点的‘位置修改’后进行hemming作业。 

 

(4) 通过监控功能确认机器人在移动时加压力控制质量是否满意。 

 

(5) 如不满意，把RHemming命令变更为CTRL=0。这表示机器人在移动时关闭压力控制功能。 
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3.1. 系统组成图 
 

测压仪输出通过 Arc board 输入到控制器，且测压仪电源由控制器提供(24V)。 

 

 
 

图3.1 系统组成图 

3. 其他 

 

压力监控 

Arc board 

模拟 

测压仪 
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3.2. Technical Data 
 

测压仪 (8532-6005 with In-Line Amp, burster 公司制造) 

 

- 输出电压是0~10V，相当于加压力的0~5KN  

- 为启动传感器，需要15~30V之间的DC电压 
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模拟板 (Arc Board, BD584V30) 

 

 

 
 
 

编号   名称              用途 
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