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Ｆｅ ａ ｔ ｕ ｒｅ ｓ

移动机器人

机器人将具备移动能力

作为生产助手 、 家政机器 人或者服 务 员 ， 机器人都不能 一直紧密地ｍ 人们一起工作 ， 它 ｉｋ是

可以灵活移动的 。 既 可以 手动操作 ， 又可以完全 自 动的住其周围环境中活动 。

文Ｒ ｉ ｉ ｄ ｉ ｇ
ｅ ｒ Ｋ ｒｏ ｈ

由 Ｋ ｕ ｋ ａ 和 戴姆勒协作完成 的 人求 ，
Ｋ ｕ ｋ ａ 当 时提 出 了 三种方 案 ： 概念Ｌ Ｂ Ｒ ｉ ｉｗ ａ

， 可 以 人 工移 动 到 其使 用 地

与 机 器 人协 作 （ Ｍ Ｒ Ｋ
） 筛 分 现移动机器人 Ｍ ｏ ｉ ｒ ｏ ｓ 是针对灵活且可 以点 ；

Ｏｍ ｎ ｉ 导 向 的移动研究平台 Ｏｍｎ ｉ
－

场 中 ， 移动机器人是重要准则 。 因 为移自 给 自 足 的大型零部件生产 的 ， 比如 轮Ｒ ｏ ｂ 机器人 ， 其上 同 时还安装 了轻型机

动 机器 人可 以在其 周 边环境 中 完 全 靠船制 造和 飞机制 造 ， 或者在 风 力 发 电器 人 它们可 以独 自 导航定位并像机

自 己行动 ， 也就 是说人 们 无形 中 必须设备制造方面 ； 位置灵活 的平 台 Ｆ ｌ ｅ ｘ
－器人助手

一

样服务 。

要改变其环境 。 针对这 种 生 产制造需Ｆ ｅ ｌ ｌ ｏｗ 以及安装在其上 的 轻型机器 人
“

Ｆ ｌ ｅ ｘ － Ｆ ｅ ｌ ｌ ｏｗ 和 Ｏｍ ｎ ｉ

－ Ｒ ｏ ｂ 这两种

理 念都适 用 于 人机协 作 ，

”

Ｋ ｕ ｋ ａ 机器
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＇

ＨＩ 人有限公司移动〇ｍ ｎ ｉ移动机器 人 ｉ ｂ ｄ
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屢 经理 Ｒ ｏ ｂ ｅ ｒ ｔＷ ｉ ｔ ｔ ｅ 说 。 位 ｓ 灵 活 的 平 台

Ｉ

ｆｆｌＳｆ １ ，
— —ＳＦ ｌ ｅ ｘ

－

Ｆ ｅ ｌ ｌ ｏｗ ， 为 自 动 化程度 的流动变 化

ｇｊｍ
￣

Ａｌｔ 提供了可能性 ， 已经在客户方面投人使

■ｌｉｆｔ－ 用 。 同 时 ， 即使 Ｋ ｕ ｋ＾至 目 前 尚 未 公

－

ｉ 丨

丨

」 舅＿Ｍ 布准确 的信息和 客户 名 单 ，

Ｏｍ ｎ ｉ

－ Ｒ ｏ ｂ

＼ｌ ｉｊｒＪＣ＼ ｍ ｒ」 ｒ” ： 也 ＇
１

４列 的投人 ，

”

ｗ ｉ ｔ ｔ ｅ 说道 ，

“

配上轻型机

器人和适 当 的工具 ， 移动平 台打开 了 客

Ｋ 观的应用 领域 。 例 如仓库 中 的 代销活动 、

ｍ 取送服錢者工业生产 中 的手雑獅

ｋｌｌ 附加的安全要求

ＷｍＫＵｍＪ^ ／０^
＾ ＇＾１１安全这

－主酿移舰用 中仍具有

匕 重要的意 义 ， 比如在人机协作 中会 出 现

图 １Ｆ ｌ ｅ ｘ
－

Ｆｅ ｌ ｌ ｏｗ 和 Ｏｍ ｎ ｉ

－

Ｒｏ ｂ 这两种理念都适用于人机协作 的情况 。

“

附加 的安全性需求取决于应
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能性纯粹集 中于工业领域 ， 并不设计服型机器人在 ２ 月 ２ ５ 和 ２ ６ 日 的 Ｓｃｈｕｎｋ 专

务型和 消 费机器 人 。
Ｗ ｉ ｔ ｔ ｅ 对此表示 ： 家 日 上 ，

全球隆重首发 。

“

在工业领域的应用基础必綱人机 ｔ办
“

高度标 准化设计使得 Ｃ ａ ｒｅ
－Ｏ －

ｂ ｏ ｔ

作神 Ａ娜作肺紐 。

”

在人娜 ４ 齡移动黯娜人领職雖碑 。

”

作方面的投放基础是不符合人机工程学Ｓ ｃｈｕｎｋ 有限责任公司经营合伙人 Ｈ ｅｎ ｒ ｉ ｋ

的
一些工作 岗位 ， 从而 区分 由 人还是 由Ａ ．Ｓ ｃ ｈｕｎｋ 强调称 。 尽管关节臂与单指机

ｋ＾机器去执行 的工作 岗 位 ， 以及
一

些小规械手均取 自 Ｓ ｃ ｈ ｕｎ ｋ 公司移动 抓取系 统

ｆ？ ｜模 的 自 动 化 。 但这仅 仅适 用 于大 约 低的标准化模块 。 如果说 Ｃ ａ ｒ ｅ
－Ｏ －

ｂ ｏ ｔ４ 的

ｘＶ
，于 １ ４ｋ

ｇ 的 低 负 载情 况 。

“

通 过 人机协前身专注于对象检测 或安全导航 ， 那么

／Ｑ
＊

 作的能力 可 以开辟新的市场 。 这里的
一

Ｃ ａｒｅ
－０ －

ｂｏ ｔ ４ 则向商业化方向迈出 了重要

＼个关键词就是工业 ４ ． ０
，

”

 １ Ｂ Ｄ 经理强调 一步 。 对此 ，
Ｕ ｌ ｒ ｉ ｃ ｈＲｅ ｉ ｓ ｅ ｒ

， Ｆ ｒａｕｎｈｏ ｆｅ ｒ

说 。 在非人机协作方面 ， 应用于部件 的 ［ ＰＡ 项 目 经理兼团 队主管表示 ，

“

与其前

▲ 、加工 以及搬运 、 运输机器部件 。 在这个身相 比 ， 第 四代 Ｃ ａ ｒｅ Ｏ ｂ ｏ ｔ 不仅行动更

图 ２Ｓ度标准化设计使得 Ｃ ａ ｒｅ
－０ －

ｂ ｏｔ ４ 成为移 范畴 中 ， 移动机器人的 负载范围 覆盖从 敏捷 、 功能更加全面且更具魅力 ， 同 时
动服务机器人领域的里程碑－

〇
￣

ｌ 〇〇 〇 ｋ
ｇ 。 根据 Ｗ ｉ ｔ ｔｅ 的说法 ， 这方面更秉承了价格亲 民的 构建原则 。 内部部

也可 以开辟新 的市场 ，

“

第
一批试验设件 因 此主要为钣金结构 ， 即 使小批量生

用 ，

”

Ｋ ｕ ｋ ａ 方面 的 经理说 。

“

从 原 则上备 已经投放到航空航天 、 风力发 电和船产也能实现成本效益 。

”

来讲 ， 机器活动 的 范 围 非常重要 。

”

对舶制造方面 。

”

于 自 动 定位导航 ， 自 主行动系统 Ｏｍ ｎ ｉ

－ 模块化构造带来灵活体验

Ｒ ｏｂ 和 Ｍ ｏ ｉｒｏ ｓ 而言 ， 在其平台运行期 间 ， 曰常里全面的帮手 与其前身相 比 ， 这款 电子管家更多

安全性必须得到保障 ， 比如可 以通过安在 另
一

个方 向 ， 也就是 服务领域 ， 方适用 。 其模块化结构允许不 同 的结构 。

全扫描 仪 。 由于 Ｆ ｌ ｅ ｘ
－ Ｆ ｅ ｌ ｌ ｏｗ 的平台运培育了 第 四 代设备

“

Ｃ ａ ｒ ｅ
－０ － Ｂ ｏ ｔ

”

作为臂和球 界 以及传感开 关可 以 随意选择 。

动是通过人工手动操纵的 ， 因 此工人在日 常生活环境 中全方位的帮手 ， 它是 由如 果 仅需要机器 人具有 端上 饮料 的 功

其运动 中 负责安全性把控 。 只要平台处德 国 弗劳恩霍夫制造技术与 自 动化研究能 ， 则 可用 托盘替换
一

只手 。 按照 Ｉ ＰＡ

于静止状态 ， 就必须对机器人操作相应所 （
Ｉ ＰＡ

） 、
Ｓ ｃ ｈｕｎｋ 和 Ｐ ｈｏ ｅ ｎ ｉ ｘ 设计联合所说 ， 甚至可 以仅用 移动底座用 作提供

的安全性予以关注 。研发的 。 机器人未来管家可 以带来报纸 、 这项服务 ， 对各种需求有针对的适应性

Ｋ ｕ ｋ ａ 目 前对移动机器 人的投入可斟满咖啡或者是收拾干净餐桌 ， 该服务使得成本有 明显的降低 。 ＧＫ１
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