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传威器

薪型传感器提供安全人机交互
确保人机交互的安全 ， 需要能够实现在一个直接接触的环境中 ， 安全交互的新技术和新附加装置 。 为此 ， 除了

在机器人上安装防止与工作人员发生冲突和碰撞的检测装置外 ， 还采用 了作业环境监控机器人与工作人员冲突碰撞

力的监测装置。

文 和

不久的将来 ，
工业领域 中工 动强度方面起到 重要作用 。 这就 业时 ， 很多情况下双方会进行直接

作人员与机器人将共享劳动 必须做到 机器人在与工作人员直 的接触 。 这样便存在着安全风险 ，

空间 并共 同生产作业 。 要实现这 接接触的作业空 间 中辅助人们进 工作人员受伤的情况是必须要避

一

目 标有很多理 由 ： 采用 保证机 行 产作业 ， 由 此便可实现企业 免的 ， 为此 ， 年颁布 了相 关

器人可在
一

定空间 内 生产作业的 生产和安装流程的高度 自动化 。 的 工业标准的

方法 ， 不仅会影 响企业有效的 生 修订版 。 除此之外 ， 目 前

产流程 ， 且所 占位置很大 。 经济 人机合作过程中 标准 的补 充版也正在修订

性高且灵活性能好的生产和安装 安全是第一位 中 。 在众多领域 中 ， 都非常关注

作业须取消工作人员和机器人的 机器人与 工作人员在 同
一

个 机器人与工作人员共 同作业 的安

生产作业分离 。 在工业发达的 国 工作 区域 内进行生产作业 ， 安全 全 问题 ， 为 了确保相 关标准 的协

家 ， 基于人 口 变化 的考虑 ， 将来 因素起到了重要的决定性意义 （ 图 调统
一

， 还需要研发新技术 ， 并

辅助作业机器人将在减轻人工劳 。 在机器人与工作人员共 同 作 对其进行全面测试 。

在这方 面 ， 位于

的 科学院的 研究

所起到 主导作用 ， 该研究所积极

从事所有相关部 门 人机交互的研

究工作 。 研发使用 传感器监控生

“

■ 产作业空 间 、 删 人机碰撞和距

■的

可 靠性 研究均 属 于该研究 所 的 科

聽 畴 。 此 外 ， 该研究所还对入

机碰撞及其对人体所造成的影响

在 专门的技术标

准规定 中 ， 除了对人机碰觀险评

图 将来人和机器人将共享工作区域且合作生产作业 ， 为此需要设计相应的安全方案 估方面的数据外 ， 还涉及到 了从安
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全角度出 发的技术层面及生物层面
■

的标准 ， 以及从人类工程学的观点

对机器人工作位置进行的监籠定 。

该标准 中对人机碰撞的极限作出 的

分布 、 人細危险雕和人机魏

的类型 （碰撞或夹住 ） 等四个方面 。

原则上 ， 雌棚其差异分为

耐 。 在胜夹紧碰撞时 ， 工作人

员会间接腿娜人維。 骑
‘

作人员未被机器人夹住 。 在人机发
‘ ，

图 借助带有力传感器的冲击摆锤的新型测量装置在实验人员身边进行人机碰撞力检测
证碰撞时 ， 工作人员被机器人夹住

的状况所造成伤害危险最大 。 原因

是在这种情况下 ， 工作人员会受到 带有力传感器的摆涯 托 ， 首次进行上述两种针对人机碰

最大冲撞力及压力 。 为此 ， 在设置 可检測！人机的碰撞力 撞的试验 ， 即 人体 间接被机器人

人机交互工作场地时 ， 要进
一

步减 目 前 ， 科学院 夹住和人机发生 自 由 碰撞 。 为此 ，

少工作人员可能会被机器人夹住的 研究所受负责德 国社会事故保 险 科学院 研究所使用

工位 。 的 职业安 全 及 健 康 （ 的 委 了
一

种最新研制的以连接摆锤为基

从轴難細 卜应帛 ， 红腿細络千訪别 。 这也魏们设计最

里义 新 。 和 工业以太网交换机 ， 无线收发器和蜂窝设备来应对不

同网络环境的初衷 。 这些设备将内置冗余度和坚固可靠性结合在一起 ，

「
士 ■
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础的人机碰撞检测装置 （ 图 。 该

： 編 人 机 器
‘

住所受到的生物学冲击力的检测装

时的冲击力检测 。 该项研究的第一 图 采用 以投影

步娜 丨肺 丨碰縦 削 丨研
！

在该项研究 中 ， 为 了选择人体

的试验部位 ， 科学院

研究所研究了一个补偿效正功能法 为此 ， 科学院 研究 感器 的应用 便成 了 保护人体安全

并使其实现参数化 。 借助于该研究 所研 发 出 了 两项 关键技术 。

一

项 的
一

个重要基础 。

结果 ， 产生人体被机器人夹住的碰 是对于 人机碰撞 的识别技术 ， 另 灵敏传感器系统的
一

个重要

撞 ， 其速度与人体所受力大小之间
一

项是对工 作 区域 的 监控技 术 。 特点是在吸收能量 的 阻尼层进行

的相互关系结果可直接运用于换算 使 用 灵敏传感器 系统可 以可靠地 一

体化应用 。 采 用 该灵敏传感器

为人机发生 自 由冲撞时 ， 人体所受 识 别 工 作 区 域 内 人 的任 意地点 ， 系统可实现 已实施制 动 的补偿确

到力的大小 。 因为 ， 当脉冲输人值 在此传感器系统的识别功 能不受 定值 ， 这样便可避免人 员受到 峰

相同时 ， 人机发生 自 由碰撞对人体 机器人大小和设置结构的影响 （ 图 值力 负荷的碰撞 。 在此 ， 设置可

产生的力小于人体被机器人夹住的 。 传感器准确识别各种类型碰 吸收能量 阻尼层 的 关键 因 素是机

力 ， 此时 ， 在补偿效正功能的基础 撞 ， 如 同 给工作 区域的机器设备 器人的运行速度 、 外形几何尺寸 、

上 ， 机器人的运行速度系统性升高 ， 安装 了一个无漏洞 的屏 障 ， 保护 线路以及安全区的反应时间 。

当人机发生这种碰撞时 ， 所受到的 工作人 员 不会受到机器设备辅助 目前 ， 科学院

力不会超 出物体可承受的极限值 。 机器 人 的碰撞 。 这种传感器监控 研究所还在补充进行灵敏传感器

该补偿效正功能将有可能写人 技术可用 于机器 人 、 机器设备 及 接近人体 的检测实验 ， 以研发 出

标准 。 辅助 系统的生 产 中 。 此外 ， 在 医
一个混合型防止人机冲 撞的安全

药行业和 人 员护理室 中 也可设置 防护 系统 ， 以便能够在 人机距离

传感器对人机碰撞的识别 这种接触敏感的传感器监控系统 。 为 时 ， 确保机器人减速运

和对工作区的监控 此外 ， 这种敏感的传感器 系 行 。

要实现安全 的 人机交互就要 统还可用 作直观操作的交互系统 ，

求对工作 区域的机器进行全方位 其基础是一个有 传导能力 的具有 安全防护系统助 别

监控 ， 以确保工作人员 不会受伤 。 弹性的 系统 ， 其传导能 力在压力 人机 作区域的安全范围

负 荷下 可 以变 化 。 目 前 ， 生产工作 区域 的环境

；
传感器系统在无负 条件快速变化 ’ 科学院

、 “

胃脑 職職挪傾棚翻±
“

定义值 。 在传感器 发出 种新型的工作区域雌装

受到作用 力 的情况 置 （图 。 该装動特点是可靠性

下 ’ 该定义值发生 高 、 可应用范围大且使用灵活

、 純。 此外 ， 醒 具备人机妊的可能性 。 投影光束

静 电流原理 ， 人们 的 中断可通过
一

个快速的进行监管

娜胃觀赚 力 工 麵概勝酣肺職

控装置显示 出 的 人 识别 。 在警示或防护区受到破坏的

机 之 间 发 生 的 情况下 ’ 可立即降低机器人的运

图 装有灵敏传感系统的标准型 轴机器人 故 。 这样 ， 安全传 速度 ， 或是发出指令使 自动化生产
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匿 ■
年

戮翻
、

邏】
图 结构复杂的 机器人装置 （ 和 轻结构机器人 （

系统立即停机 。

与单纯以相机技术为基础的监控装置的优点相 比 ， 以外

来光线影軸翻晒贼全體控賴 （认证技术 ） 可通

过投影使人们识别工作区域的安全防护細 ， 且人们可利用

软件安全监控在任何时间识别工作区域内 的安全防护范围 。

！

在此 ， 工作区域内的安全防护細的几何形状是变化的 ， 该

細可 以是 細職 。 通顏合細乡雜職糊机 ，

可方便改变监控不同面积的范围 。

今天 ， 传统的工业机器人还是 由机械式刚性接头和大

尺寸的驱动帛難成 ， 赌 高輔麵髓 。 腿此类 气
、

机器人处于运动时会对工作人员产生高损伤风险 。 为了实

现安全的人机交互 ， 人们越来難藤的运动学技术研究 ，

最大程度的降低机器人对人体的伤害 。 此类新运动学技术

装置的特点是 ， 新的运动技术构成 、 具有变革性意义的轻

结构 、 力量受限或是依从式链接传动装置以及阻止碰撞式

如同大象鼻形 人不纯碰離

对人产生夹伤等傾 ■■圓
科学院 研究所研发出 的结构复杂的名为 关注 现代制造 》 微信

的机器人装置是将机器人形状设计成大象鼻形的仿

生机器人装置 （ 图 ， 与传统的机器人相 比 ， 此形状机

器人的不肖之处在于 ， 不剖翅之就人产絲伤雜害 ，

该机器人只需要 个较小的运动細 ， 这样便加大了工作区

° 详细资料请垂询
科学 院 研究所研发 的 另 一机器 人 是

冤广告部
轻结构机器人 （ 图 。 该型机器人以 公司的

模块化结构单元部件为基础 ， 是
一

台 轴机器人。

科学院 研究所研发出了第
一

台 轴机器人技
热

术机械手的机器人挪装置 ， 该机器人控制装置随复使用 雪 習
精确度在 士 以内 。 ；
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