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麵使用 机器人完成拾取和放置任务

更经济 、 更易操作的
机器人新技术

公司的新型
“

协作机器人
”

专为用于完成重复拾取和放置任务设计 ， 省去昂贵的人工

劳动的同时 ， 使有价值的员工可以从简单的重复工作中解脱出来 ， 致力于更多具有附加值的工作 。

文

公司 已成立 是通过使 自动化技术更经济且更易 用 ， 无需编程技能 ， 就能在工人旁

年 ， 总部位于波士顿 ， 从公 操作实施 ， 来提高美国制造业的全 边安全地工作 。 工人可以用一种简

司名称就可以大概了解到该公司的 球竞争力 ， 同时使有价值的员工可 单而直观的方式与 进行
“

沟

产品类型 。 该公司制造的其称之为 以从简单的重复工作 中解脱出 来 ， 通
”

， 同时 可通过内置传感

“
一

种不同 的机器人
”

的 自动化设 并致力于更多具有附加值的工作 。 器进行 自导 ， 且最重要的是 ， 它的

备 ， 具有拟人化的外观和一个听起 不是针对高速度 、 高精度的 成本价格相对较低 。

来很友好的名字 。 其柱状
“

身 工作而设计的 ， 其设计理念是用于 安全是 关键 的设计原

体
”

上有两个多连接的机械臂 ，

“

面 完成重复拾取和放置的任务 ， 从而 则之一 。 它采用
°

声纳和一个

部
”

还有
一

双传神的人形眼睛 。 省去昂贵的人工劳动 。 前置视觉系统来探测 人的存在并

公司的 目标 可快速方便地投人使 执行其任务 。 它可 以
“

看到
”

三
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维 ， 感觉到高度和距离 。 例如 ， 采
“

学习
”

任务 ：

一

名工人用 很轻的 商 ， 它也是第
一家使用

■

的塑

用视觉系统 ， 它可以检测到传送带 压力 ， 引导 的机械臂做所需 料公司 。 该公司需要
一

台机器 ， 以

上的物体 ， 并且当对部件进行装箱 的动作并在所需的位置按下按钮激 用 来完成从传送带上拾取部件并

时 ， 它可 以计算部件 的数量 。 此 活抓手 。 的每个机械臂有 分层装箱的任务 ， 恰好专为

夕卜 ， 的
“

伺服弹性
”

控制器 根伺服驱动轴 ， 并通过 电压 这种任务设计 。 集团的制造

设计可以防止有害碰撞的发生 ， 如 提供能源。 高级副总裁 对

的
一

个机械臂碰到不足 公司将 的表现非常满意 ， 并希望获得更

的阻力时 ， 机械臂就会立即停止移 描述为
“

协作机器人
”

。 的
“

脸
”

多像它
一

样的机器人 。

“

传统机器

动 ， 然后当 阻力消除时再继续其路 是一个小的液晶屏 ， 上面画有两只 人需要守护 ， 因 为它可能存在危

径上的移动 。 眼睛 ，
工作时两只眼睛会紧紧追随 险 。

”

说 ，

“

但 专用于

简单是 另
一个关键的设 着机器人 目 前专注的任务 。 与人一起工作 ， 无需保护装置 。

”

计原则 。 是
一

个包含硬件 、 的脸部可显示几种不同的表情 ， 以 可以由普通
一

线工人来示教

软件 、 控制器 、 用户界面 安全性 帮助工人们了解它的
“

心态
”

。 例如 ，
工作 ， 无需编程技能 ， 这一点也深

和传感器的完整系统 ， 它不需要集 竖起眉毛、

一

幅疑惑的表情 ， 就表 受 的喜爱 。

“

另外 ， 拟

成 。 公司称 ， 把 示有 问题存在 ， 并且它的
“

眼光
”

人化外观的脸部外表 ， 使得它更容

从箱子中拿出来 ， 在 内 会转向需要被注意的机械臂的方向 。 易被员工接受 ， 从而对其
“

协作
”

就可以对其进行训练和工作 。 集团是位于宾夕法尼亚 能力提供了很大的促进作用 。

”

通过交替示教编程 来 州哈特菲尔德的
一

家大型订制注塑 补充说道 。
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