
向振动的滚轮
。

这种机器能克服以前焊接时撕裂薄膜

的缺点
,

能对大多数材料的塑料薄膜的各种接头进行

连续焊接
.

焊接速度高
,

例

薄膜时
,

其焊接速度为 朽 m

如
,

焊 50 户m 厚的聚丙烯

/ m汤
.

焊接速度决定于塑

料种类
、

厚度和各种所需要的接头形式
.

附图是该公

司生产的 M ec as on ic 塑料薄膜连续焊接机
.

(本刊编委林仲茂摘译自
U I` r a ` O , ￡c s ,

2 ( 1 9 5 , ) )
.

新的压电薄膜—
T aZ O ,

据报道
, 日本 Y a s u h ik o N

a
k

a g a
w

a

和 Y a s u 。 G o m i

用磁控反应直流二极管溅射法将 T o 2
0

,

沉积在石英基

片上
,

得到了单晶薄膜
,

并且首次观察到了这种薄膜的

压电现象
.

用叉指换能器在 T ` 0
,

薄膜上成功地激

发了声表面波
.

在 aT
2
0

,

/熔石英基片上
,

当薄膜厚度
h 在 人l( ( = 2 “ 刁幻 二 1

.

0 时
,

其机电祸合系数 砂 ~

。
.

5%
,

它可与熔石英基片上 z n o 薄膜的机电根合系

数相比拟
.

利用 T o 2
0

,

单晶的 x 射线衍射数据
,

推断出 T 。 :

仇

薄膜为
。 一 o

.

7 3 1 o m , b = 2
.

, s 3 n m , ` = 2
.

1 5 4 n , n ,

“ ~ ? ~ 90
。 , 户~ 12 0

.

35
“

的单斜晶结构
,

其
二

轴垂

直于基片表面
.

对 aT
Z
o

,

薄膜的制作工艺
、

为证明其压电性而制

作声表面波延迟线的过程
,
以及相速度

,
和机电祸合

系数 砂 的测量等
,

文中均有描述
。

(刘献铎 摘译自 A妙 l
.

p柳
了

.

eL .tt

4 6
一 2 ( x9 8 5 )

,

1 3 9
.

)

英 国 检 测 用 机 器 人 增 多

据英国机器人协会统计
, 1 , 8 4年英国检测用的机

器人增加了 11 台
,

现在共有 4 1 台
.

这些机器人大多

是伺服控制型的
,

每台价格低于一万英磅
,

是现在机器

人市场上价格最低的一类
.

随着依赖软件的智能视觉系统的发展
,

机器人在

检测中的应用很有前途
.

英国机器人协会认为
,

今后

的机器人检测系统可能和灵活多用的生产制造系统一

起设计成一个整体
,

而不是一个独立的
、

硬件为主的系

统
.

(张海澜译自 N D T I , , e , n a , i o n a z
,

( 1 9 8 5 )
,

8 9 )
.

检测铸件用的
“

万能
”
机器人系统

英国铸造研究协会研制了一个检测不同形状和尺

寸的铸件的自动超声测试系统
.

在这个系统中拿探头

的是一个机器人
,

它使这个系统用起来很方便
.

英国

铸造协会研制这个系统
,

是为了研究它在象铸造这样

多用途的制造业中的应用
。

系统中的换能器连接在专门设计的超 声 探 伤 仪

上
,

这台仪器也可以侧量截面厚度
、

或为确定石墨的形

态而测量声速
.

它用于脉冲回波法
,

如果用两个连接

的机器人
,

也可用于穿透法测试
.

由于铸件上的测试条件逐点不同
,

截面和厚度都

在变化
,

因此每个测试点的仪器测试参数是在手动示

范操纵时记入系统
、

编成程序的
.

系统还自动地逐点

调节取门水平
.

测试条件由一台微处理机控制
,

它同时还控制机

器人的动作 (如图 )
.

系统用一个小型实验室机器人
,

把探头接触到程序规定的每个测试点上
.

超声检测机器 人系统示意图

为了使探头处于正确的位置和方位
,

机器人要使

用六种动作 : 整体
、

肩
、

前臂
、

腕
、

腕的旋转 ( 仅用于角

探头 )和握紧
.
:

’
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