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移动机器人

工业生产人员提供支持
不久的将来 ， 移动机器人的使用量将大幅增加 ， 它们可为工作人员提供直接帮助 ， 并支持手

工作业 。 然而它们需要满足 茚刻的要求 ， 在没有隔 离防护措施的工作环境中 ， 需要注意操作人员

的安全 。

文 ＩＮｏ ｒｂｅ ｒｔＥ ｌｋｍａｎ ｎ等

来的生产方式将越来越多地以人 能力和高度灵活性与机器人的精准 、 强负 坏境和１物体识 是杉ｆｅ战之一

Ｋ与机器人的合作为基础 ， 而且没 载能力和无疲劳性等优势结合在
一起 。 工此外 ， 生产过程 中的移动操作任务

有隔离保护措施 。 这
一课题影响了世界 业界着手研发这

一

课题旨在应对未来人 对 自 主性移动助理机器人的需求 巨大 。

范围 内机器人的研发工作 。 未来 ， 人与口变化和熟练工人可用性方面所面临的挑 移动操作指的是 ， 在移动平台上 自 动运

机器人将会共享
一

个工作间 ， 而且还会 战 。 此外 ， 通过使用助理机器人可提高生 行的机器人执行复杂的操作任务 。 为了

根据应用环境的不同携手并肩作业 。产效率 、 进一步完善工艺流程和提高产品 实现这
一

目 标 ， 需要利用 高可靠性来应

质量 。 人与固定式机器人的合作已经延伸 对各种独特的 、 复杂的技术挑战 ， 如可

将人的能力至生产领域 。 核心技术的发展不仅可以保 靠导航 、 环境和物体识别 、 任务规划与

与机器人的优势相结合证人与机器人合作的安全性 ， 而且已经达 执行 、 人与机器人直觉式互动及人与机

人与机器人合作是为了将人的认知 到了可以进行首批应用的技术水平 。器人合作 。 同 时 ， 为 了满足 自动系统的
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各种高标准要求 ， 助理机器人的认知功安全性与高效性 。 移动平台和系统的其

能变得越来越重要 。 移动助理机器人的他部件上安装 了接触敏感性触觉传感器 ，

现场应用范围包括 ： 内部物流 、 拾取和 此种传感器会在人与机器发生接触时 ，

送货服务 、 机器上料及组装任务等 。 立即使机器人停止工作 。 此外 ， 当发生
｜

｜■

Ｎ －

多年来 ， 弗劳恩霍夫工厂运行和 自 接触时 ， 这－触觉传感技术还可以引导

动化Ｐ究所 （
ｉｆｆ

） 巳经在智能机器人技 机器人 向其他方 向运行 。 因此 ， 人与机

术 、 安全可靠的人与机器人合作及顔 器人可以通过触觉传感器进行互动 ， ｍｓｌ＿＿＿

机器人领域获得了 多项研究成果 ， 并
－

朋
“

以雜控制平台的运行 。 机器人凸

直采取整賴究方 ｓＬ 舰侧細ｉｆ 社ｗ工具棚《縣賴靠删人进

技术不久抓合翻拭应肝工业行 行腿 ， 紐免餘贿郝削胜

业 。 目 前
一些研发项 目 正在针对

一些有 可能的碰触危险 。图 ３ 弗劳恩霍夫工厂运行和自动化研究所 （ Ｉ ＦＦ ）

关移动助理机器人的创新产品及其应用ＢＭＢＦ 资助的
“

Ｉ ｓａｂｅ ｌ

”

项 目关注机研制出了可用于移动操作平台的
“

Ａｎｎ ｉｅ

”

助理

情况与工业界
一起进行实验和测试 。器人的技术应用水平 ， 尤其关注在物流胃入

其 中 的
一

个项 目 是
“

Ｖａ ｌｅ ｒ ｉ

”

项 目 。 与操作方面的应用水平 。 最后 ， 该项 目

该项 目作为 ＦＰ７
“

未来工厂
”

计划的
一

部 投人使用 了一台可以进行拾取和送货服 移动助理机器人

分 ， 由欧盟委员资助 ， 而 Ｉ ＦＦ领导的欧洲务的移动机械手 ， 该机械手可以 自动将将逐步进入工业领域

研究和工业合作伙伴联盟 ， 正在研究用于零部件从
一

个站点搬运至另一个站点 。移动 助理机器人是技术上高度复

航空制造业中的移动助理机器人 ， 这种机而且它还可以 自 动拾取每个站点的零部杂的系统 。 整套系统应用 于不同行业的

器人将直接参与飞机零部件的制造过程 。件 ， 并将这些零部件装进加工设备或从各种需求 中 时 ， 尤其是整合到工作环境

Ｖａ ｌｅｒｉ 机器人将在飞机制造过程中执设备 中取出 。 许多行业都需要 自 动运输中时 ， 将面临 巨大的挑战 。 其 中 的
一

个

行两项典型任务 ： 它将沿着槽端涂抹密材料 ， 并对其进行后续处理 ， 因此众多要求是需要复杂的软件系统 ， 该系统必

封材料 ， 并从光学角度测试所使用 的密潜在的终端用 户对该项 目 十分感兴趣 。须能够向应用开发人员及以后的使用 者

封材料是否形状相同和涂抹得是否完整 。在这
一

联合项 目范围 内 ，
ＩＦＦ 在

“

传可靠地提供包括机器人大量基本技能在

Ｖａ ｌｅｒ ｉ 助理机器人将从这些方面提高生产感与感知
”

核心技术方面研究出 了创新内 的高级功能 。 这些功能远远超出 现有

效率和质量 ， 以减轻人的负担 。思路 ， 据悉 ， 这些技术将用于对所操作机器人编程的基本功能 。 为 了完成这些

的 目标进行识别和定位 。 为了这一 目 的 ， 研究任务 ，
［ ＦＦ 研制 了

一

台助理机器人

移动平台市面上研制 出 了专用 的光场像机和智能
“

Ａｎｎ ｉ ｅ

”

。 作为基于最新技术水平且拥有

装有接触敏感性触觉传感器算法 ， 它们可在各种环境条件下可靠运强大功能的机器人平台 ， 它将通用 的执

Ｉ Ｆ Ｆ 负责安全技术的研发 ， 在机器行 ， 如在光照变化情况下仍能可靠运行 。 行技术和性能超群的传感技术结合在
一

人与工作人员相互贴近就同一部件进行目 前为止 ， 最先应用这些技术的领域是起 ， 提供包括 内置开发工具的智能软件

作业时 ， 这种安全技术能够保证操作的半导体制造和生命科学领域 。环境 。 利用这套对未来具有指导意义的

系统 ， 可实现和证明该系统在内部物流

和组装过程 中 ， 具备快速而简单地适应

和调配各种复杂场景的能力 。

ｉ
ｖ

ｊＩ細机器人技术 目前正探雜ａｘ业

丨 ｎ剛 式 。 ｒ ｉ 批附八 丨 ： 业机器人 已经

ｉｉ： ：？ ２ 弗劳恩 颇应用于工业行业 ，翻过这些机器人 ，

、 ：

运存和
卓
动化研究所

］ ：射Ｈｋ将实现 人与机器人的 日 常合作 。

：

（ 丨吒 ） 还研制 出 了
一

．

、
．

ｙ｜种與新昨传感器方案£ 
移动助理机器人首先将用于工业行业的演

该方案
｜
通过移动机示与测试 ， 而 目前的项 目正处于运行之中 。

ｈｋ勝飾有效顧
移动助繊器人可为不同Ｉ作職中进行

』 不同任务的生产人员提供支持 ， 藤动助

Ｉ—：ｒ 理机器人的未来之路仍将与各种研究工作

１ １息息相关 。 ｃｚａ
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