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用于焊接机器人的磁悬浮减震稳定连接器

(57)摘要

本发明涉及焊机设备技术领域，特别涉及一

种用于焊接机器人的磁悬浮减震稳定连接器；环

形磁铁悬浮副有至少三个，绕内承载体重心垂线

均匀分布，由下端环形磁铁和上端环形磁铁组

成，上端环形磁铁尺寸小于下端环形磁铁，下端

环形磁铁与上端环形磁铁相斥，下端环形磁铁通

过下端托架安装在外承载体上端，上端环形磁铁

通过上端托架安装在内承载体外缘上；磁稳定装

置安装在内承载体下端处，包括下端磁体与导线

阵列，其中稳定磁体固定安装在内承载体下端，

导线阵列固定安装在稳定磁体下方，与外承载体

连接固定；本发明提供了一种采用磁悬浮脱离震

动部件接触，并以磁感应电流方式被动吸能减震

的减震稳固连接器，实现了对焊接机器人的无磨

损减震稳固连接。
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1.用于焊接机器人的磁悬浮减震稳定连接器，其特征在于，包括：外承载体、内承载体、

环形磁铁悬浮副和磁稳定装置；

其中，外承载体为垂直安置、上端开口的筒状物，内承载体为尺寸小于外承载体容腔的

管状物；

环形磁铁悬浮副有至少三个，绕内承载体重心垂线均匀分布，由下端环形磁铁和上端

环形磁铁组成，上端环形磁铁尺寸小于下端环形磁铁，下端环形磁铁与上端环形磁铁相斥，

下端环形磁铁通过下端托架安装在外承载体上端，上端环形磁铁通过上端托架安装在内承

载体外缘上；

上述任一环形磁铁悬浮副均向内承载体重心垂线倾斜，内承载体重心位置低于环形磁

铁悬浮副；

磁稳定装置安装在内承载体下端处，包括稳定磁铁与导线阵列，其中稳定磁铁固定安

装在内承载体下端，导线阵列固定安装在稳定磁铁下方，与外承载体连接固定；

环形磁铁悬浮副倾角30～45度。

2.如权利要求1所述的用于焊接机器人的磁悬浮减震稳定连接器，其特征在于，所述环

形磁铁悬浮副还包括下端芯磁铁，下端芯磁铁安装在下端环形磁铁圆心处，磁场方向与下

端环形磁铁相同。

3.如权利要求1所述的用于焊接机器人的磁悬浮减震稳定连接器，其特征在于，所述导

线阵列为井字型导线阵列，任一导线两端在外承载体外连接导通。

4.如权利要求1所述的用于焊接机器人的磁悬浮减震稳定连接器，其特征在于，所述导

线阵列为放射状均匀布置的环形导线阵列。

5.如权利要求4所述的用于焊接机器人的磁悬浮减震稳定连接器，其特征在于，所述稳

定磁铁为环形磁铁。
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用于焊接机器人的磁悬浮减震稳定连接器

技术领域：

[0001] 本发明涉及焊机设备技术领域，特别涉及一种用于焊接机器人的磁悬浮减震稳定

连接器。

背景技术：

[0002] 在使用焊接机器人进行焊接操作时，由于焊丝送丝机构的动作对焊接机器人操作

点有震动影响，易造成堆焊工艺精度下降问题。

[0003] 上述震动造成的不利影响，在对设备有较高精度要求时有修正必要性。通常处理

方式为增加基座重量，或在部分动作配合中使用过渡、过盈配合提供预紧力。增加基座重量

的方式不利于生产车间的设备布置，也会造成设备的检修维护困难；而在使用过渡、过盈配

合提供预紧力的方案时，因为该预紧力会导致零部件的加工、装配难度加大，设备成本较

高，且该预紧力下，零部件接触部在震动过程中存在疲劳老化问题加剧，亦会造成设备磨损

增加，降低设备寿命。

发明内容：

[0004] 鉴于此，有必要设计一种可以不显著增加设备重量、不造成设备过渡磨损的焊接

机器人减震稳固连接机构。

[0005] 用于焊接机器人的磁悬浮减震稳定连接器，包括：外承载体、内承载体、环形磁铁

悬浮副和磁稳定装置。

[0006] 其中，外承载体为垂直安置、上端开口的筒状物，内承载体为尺寸小于外承载体容

腔的管状物。环形磁铁悬浮副有至少三个，绕内承载体重心垂线均匀分布，由下端环形磁铁

和上端环形磁铁组成，上端环形磁铁尺寸小于下端环形磁铁，下端环形磁铁与上端环形磁

铁相斥，下端环形磁铁通过下端托架安装在外承载体上端，上端环形磁铁通过上端托架安

装在内承载体外缘上。

[0007] 磁稳定装置安装在内承载体下端处，包括稳定磁铁与导线阵列，其中稳定磁铁固

定安装在内承载体下端，导线阵列固定安装在稳定磁铁下方，与外承载体连接固定。

[0008] 工作时，焊接设备及其动作装置安装在内承载体上，依靠下端环形磁铁和上端环

形磁铁之间的斥力实现悬浮，针对环形磁铁间的斥力平衡不限制转动自由度的问题，采用

三个以上多组环形磁铁悬浮副的组合悬浮方式，实现内承载体的运动自由度归零，同时多

组环形磁铁悬浮副亦可以提高对内承载体的震动约束，使其震动趋向于高频率低振幅。当

震动在工作状态下实际发生时，高频率低振幅的震动易由导线阵列和稳定磁铁间的感应电

流阻尼吸能消除，从而实现减震作用。该吸能减震过程完全为被动感应过程，不引入新的干

扰，同时各零件间无直接接触，从而避免了设备磨损问题。

[0009] 优选的，上述任一环形磁铁悬浮副均向内承载体重心垂线倾斜，内承载体重心位

置低于环形磁铁悬浮副，该设计会进一步提高对震动的约束，同时降低重心至环形磁铁悬

浮副以下，可以使内承载体震动趋向于以环形磁铁悬浮副区域为中心的摆动，惯性重心靠
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近磁稳定装置，提高吸能减震的效率。

[0010] 优选的，环形磁铁悬浮副倾角30～45度。

[0011] 优选的，环形磁铁悬浮副还包括下端芯磁铁，下端芯磁铁安装在下端环形磁铁圆

心处，磁场方向与下端环形磁铁相同，上端环形磁铁在下端环形磁铁平面上的投影处于下

端环形磁铁与下端芯磁铁之间，进一步提高对内承载体的约束。

[0012] 优选的，导线阵列为井字型导线阵列，任一导线两端在外承载体外连接导通。

[0013] 优选的，导线阵列为放射状均匀布置的环形导线阵列，提高本设计对内承载体圆

形轨迹摆动的吸能减震效果。进一步的，稳定磁铁为环形磁铁，与放射状均布的环形导线阵

列配合，可以起到对内承载体转动震动的吸能减震效果。

[0014] 本发明提供了一种采用磁悬浮脱离震动部件接触，并以磁感应电流方式被动吸能

减震的减震稳固连接器，实现了对焊接机器人的无磨损减震稳固连接。

附图说明：

[0015] 附图1是用于焊接机器人的磁悬浮减震稳定连接器的具体实施例一结构示意图；

[0016] 附图2是用于焊接机器人的磁悬浮减震稳定连接器的具体实施例一井字型导线阵

列局部结构示意图；

[0017] 附图3是用于焊接机器人的磁悬浮减震稳定连接器的具体实施例二结构示意图；

[0018] 附图4是用于焊接机器人的磁悬浮减震稳定连接器的具体实施例二环形导线阵列

局部结构示意图。

[0019] 图中：外承载体1、下端托架101、内承载体2、上端托架201、下端环形磁铁301、上端

环形磁铁302、下端芯磁铁303、稳定磁铁401、井字型导线阵列402、稳定环形磁铁403、环形

导线阵列404。

具体实施方式：

[0020] 具体实施例一：

[0021] 用于焊接机器人的磁悬浮减震稳定连接器，包括：外承载体1、内承载体2、环形磁

铁悬浮副和磁稳定装置；其中，外承载体1为垂直安置、上端开口的筒状物，内承载体2为尺

寸小于外承载体1容腔的管状物。

[0022] 环形磁铁悬浮副有四个，绕内承载体2重心垂线均匀分布，由下端环形磁铁301和

上端环形磁铁302组成，上端环形磁铁302尺寸小于下端环形磁铁301，下端环形磁铁301与

上端环形磁铁302相斥，上端环形磁铁302在下端环形磁铁301平面上的投影处于下端环形

磁铁301内，下端环形磁铁301通过下端托架101安装在外承载体1上端，上端环形磁铁302通

过上端托架201安装在内承载体2外缘上。

[0023] 上述任一环形磁铁悬浮副均向内承载体2重心垂线倾斜，倾角45度，内承载体2重

心位置低于环形磁铁悬浮副。

[0024] 磁稳定装置安装在内承载体2下端处，包括稳定磁铁401与导线阵列，其中稳定磁

铁401固定安装在内承载体2下端，导线阵列为井字型导线阵列402，其中任一导线两端在外

承载体1外连接导通，井字型导线阵列402，固定安装在稳定磁铁401下方，与外承载体1连接

固定。
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[0025] 具体实施例二：

[0026] 用于焊接机器人的磁悬浮减震稳定连接器，包括：外承载体1、内承载体2、环形磁

铁悬浮副和磁稳定装置；其中，外承载体1为垂直安置、上端开口的筒状物，内承载体2为尺

寸小于外承载体1容腔的管状物。

[0027] 环形磁铁悬浮副有四个，绕内承载体2重心垂线均匀分布，由下端环形磁铁301、下

端芯磁铁303和上端环形磁铁302组成，上端环形磁铁302尺寸小于下端环形磁铁301，下端

环形磁铁301与上端环形磁铁302相斥，下端芯磁铁303安装在下端环形磁铁301圆心处，磁

场方向与下端环形磁铁301相同，上端环形磁铁302在下端环形磁铁301平面上的投影处于

下端环形磁铁301与下端芯磁铁303之间，下端环形磁铁301通过下端托架101安装在外承载

体1上端，上端环形磁铁302通过上端托架201安装在内承载体2外缘上。

[0028] 上述任一环形磁铁悬浮副均向内承载体2重心垂线倾斜，倾角45度，内承载体2重

心位置低于环形磁铁悬浮副。

[0029] 磁稳定装置安装在内承载体2下端处，包括稳定环形磁铁403与导线阵列，其中稳

定环形磁铁403固定安装在内承载体2下端，导线阵列为放射状均匀布置的环形导线阵列

404，环形导线阵列404固定安装在稳定环形磁铁403下方，与外承载体1连接固定。
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图2
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图3
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图4
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