
技术前沿

自动化设备无需停机程序化
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广 因为

公同研发出的封闭式 自动化设备工
德

作流程采取諷辦化方式 ，

用该方式的 自动化设备不再需要停

机时间 ， 从而使 自动化设备能够达

广 到应用最佳化 。 通过在潜在描述的

讓间爾机器人諷器人的

动作 ， 对 自 动化设备的程序化便有

可能 ， 定位须安放醒计划的相应
‘

奸 接实細潜在的

辦 翅翻 个程

序的完整应答 ， 其中有测量点的搭

由于有潜在条件和物理条件的配合 ， 将来可以简单快速地设置机器人程序

机程序化时 ， 每个位置同步实现控

制 这样可提高 自动化设备运行
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纖 。

新自动化软件 自 动化设备的配置时间可

造 尤封闭 工作流程 在结訂―个可靠 之

后 ， 用 户得到
一个事后测量和分析

评估的状况。 在中断时 ， 能够快速

一

家测量技术企业研发出
一个机器人程序化的封闭式工作流程 。 该工作流 排除中断原因 ， 并在 中断时立即再

程描述了从仿真到分析评估直至测试记录的所有程序步骤 ， 这样便能提高操作的 次重新启动 。 自动化设备进行测量

安全性并节省
一定的程序化时间 。 时的所有工作流程均 由

一个软件这

样控制 ， 致使 自动化设备的配置时

间尽可能保持在最低水平 。

一旦机

文 器人运动到所有的位置 ， 便能够立

即张紧
一个新的结构件 ， 随之便开

始分析评估 。 借助于一个总的数据

管理以及历史管理 ， 在稍后的时间

里便重新快速分析评估变化的信息

并进行简单重复 。

前 ， 对 自 动化设备的需求在 省
一定的程序化时间 。 因为有涉及传感器 、 分析评估

不断提高 ， 这样 ， 对软件设 该软件以 的 比例描摹潜在 以及机器人的公共界面 ， 现在常见

计的要求也随之在提高 。 的可靠的机器人装置 ， 其中包括机 的生产厂家均可实现 自动化设备的
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个封 器人的周边部件 、 单元配置 、 安全 集成化。 由于有潜在条件和物理条

闭式 自动化设备工作流程 ， 该工作流 技术件和测量传感技术件 。 结构件 件的配合 ， 将来可以简单快速的设

程描述了从仿真到分析评估直至测 以及固定件和测量线路的 数 置机器人程序
——

如今 ： 设置机器

试记录的所有程序步骤 ， 这样便可提 据可输入到一个软件 ， 并安放在软 人程序时必须进行的复杂研讨的现

高 自动化设备的操作安全性并能节 件中的相应位置 。 象将不复存在 。
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