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让梦想照进现实

尽管雄克 五 指机 械手与 传奇骑士创新的用 户带来了 巨大的机会 。创造 出 集 可靠性和 灵活性于
一

身 的 混

Ｇ ６ ｔｚｖ ｏ ｎＢ ｅ ｒ ｌ ｉ ｃ ｈ ｉｎ
ｇ ｅｎ 的铁手的确相去尽 管 梦 想 家 们 喜欢 勾 勒机器 人 自合型抓取 系统 。 在小元件抓取应用 中 ，

甚远 ， 但不可否认的是 ， 这款高科技敏组 编 队 的 场景 ， 怀疑论 者 还在 猛 烈地简 单 的 小元件机 电机械手正 在逐 步取

捷机械手的第
一次握手还是引 起 了 人们抨击着工业 ４ ． ０ 的概念 ， 而无可否认的代先前广泛应用 的气动取放装置 。

的不安 。 然而很快 ， 这次温和善意的握现 实是 ， 机 电
一

体 化抓取解决方 案 并

手就打 消 了 人 们 所 有 的 疑 虑 ， 并 引 发 没有 以高 调 的 姿 态 轰动 而 来 ， 而 是正 简易机械手让初学者轻松上手

了探寻现代机 电
一体化潜力 的热潮 。 在逐渐地悄 然 渗透 到 日 常 的 应 用 中 。 实主流供应商往往根据复杂程度将机

２０ １ ５ 年汉诺威工业博 览会上 ， 作为机用 主 义 者认 为 ： 机 电
一

体 化组 件越 易电驱动 和抓取部件组合在
一起 。 雄克拥

电史上标志性的力作 ， 雄克独创的机械于 与过程 整 合 ， 性 能就越 可靠 ，

？ 安 装有完整的产品线 ， 其标准产品 从可
一对

手引起媒体轰动 ， 成为灵活抓取产品领和 操 作 期 间 需 要 掌 握 的 技 能越 少 ， 认 一

轻松替 代 气动部件 的 简单机 电模块 ，

域
一

颗 耀 眼 的 明 星 。 在 人 们 或将 信将可 度就会越 高 。 在 电子行业 ， 直 线 运到 可配备 不 同 伺 服 电机 的适应性模块 ，

疑 、 或谨慎接纳 、 或无 比热情的态度 中 ， 动导轨 已 经 成 为 高 性能 装配 应 用 中 不再到 智能机 电机械手 ， 不
一

而足 。 智能

抓取系统的机 电
一

体化展示 出 无限的魅可 或 缺 的 组 成部分 ； 在 汽车 行业 ， 人机 电机械手提供 了
一整 套 的 便捷功能 ，

力 ， 也为那些勇 于打破传统 、 大胆接纳们 将 气 动模 块 与 机 电 模块 完 美 结合 ， 例如 ， 基于集成 Ｗｅｂ 服务器的控制功能 、

抓取零件的探测功能 以及抓取力的无极

调整功能 。 过去负责操作气动部件 的机
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胃— 職 ， 最大酿提紐翻稳定性 。 而
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 ａ目 前
一

项更为艰巨的任务是 ， 如何让 用
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户相信机械手可以实现定位 、 回馈抓取

ｆ
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力 信息 ， 并且机 电模块有可能取代整个
￣

 ］工作站 。 尽管 电子行业和 医疗技术领域
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的企业对更复杂组件的接纳度 已经达到

Ｉ＾ 相 当高 的水平 ， 但其他行业对于这项新

图 １ 雄克提供多样化的机电
一

体化产品 ， 以帮助用户实施量身定制的解决方案 技术的认可才 刚 刚开始 。

２ ６ １？＊ 现代制造 ．

！ ！
１ ！？１业１ １ １１ 八 ２ ０ １ ６

－

０ ２ｗｗｗ． ｖｏ ｇ ｅ
ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ



Ｆｅａ ｔ ｕ ｒｅ ｓ
丨
技术前沿

面对各行业机电
一

体化程度迥异的 １

局面 ， 雄克提供 了 多样化的模块产 品 ，

从 而为客 户提供量 身 定 制 的 解决方 案 。

翁
这些产品从仅具有核心功能而未配备传ｘ＾

０
感器的传统气动组件 ， 到 装配简单或复

杂传感器的气动组件 ， 翻 智能化机 电

模块 ， 不知 凡几 。 借助模麵性传感器Ｈ
等可选附件 ， 用 户 和 系统规划 师也可 以

＊ 气动模块装备 智 能化功能 。 跟 以往相 ｃ 饊
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賴组件搜集更多过程数据
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 图 ２確雜机器人 中
，
雄 克洲 五指 机械手
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ｙ＾ 为酸她招綱开启 了全獅ｓ ｊｉ ， 它还 支

别 的 全面互联 、 功 能安全性以及 人机协 持人机之＿过手■行交流

作 。 现在的趋势是让现场组件 发挥 比实

际功能更大的作用 ， 而不再局 限于抓取 ．

旋转 Ｓ又直线运动 。 简而言之 ， 未 来的现除 此 ， 还可 以利 用 总线 系统实现机操作停止
”

期 间 ， 模块可 以获得持续的

场组件将能够产生信息 。 例 如 ， 机械手 电组件之 间 以及机 电组件与更高级别 系 电力供应 ， 这样 即使在过程 中 断 ． 丧失

不 仅可 以抓取零 件 ， 还能够返 回 抓取力 统控制器之 间 的互联 ， 打造一个网 络物 机械抓取力 的情况下 ， 也可 以安全夹持

数据 。 系统可 以将这些数据转化为有 用 理系统 。 这种模块间 的互联无疑是
一次 所抓取 的零件 。

一

旦安 全区解除 限制 ，

信息 ， 用 来判断零件是否正常 。 这不仅 重大 的机遇 ， 但同样也充满 了挑 战 ， 因 机械手将直接切换 回正常操作模式 ， 无

能够提高组件的功能性 ， 还可 以分散计 为实时 以太 网接 口 为数众多 ， 而每个接 需重启系统 。 这些安全功 能可 以提高生

算进程 ？ 也就是说 ， 数据处理和信息釆口 又釆 用 自 己单独的标准 。 为 了 充分发 产能 力和成 本效益 ， 尤其适 用 于大型 系

集可以直接在组件 中 完成 ， 而无需完全 挥机 电抓取技术的潜能 ， 机械工程领域 统 。 此外 ， 经认证的安全系统还具有
一

集 中 在 Ｐ Ｌ Ｃ 中 。 这 种 在组件层级 采 集别无选择 ， 而只能将精力集 中在重要的大优势 ， 即可 以仅对一组 系统组件进行

信息的方式并非新生事物 ， 事实上 ， 机标准上 。 目 前 ，
ＰＲＯ Ｆ ＩＮ ＥＴ

、
Ｅ ｔｈ ｅ ｒＣＡＴ安全认证 ， 而不必面 向整 个系统 。 组件

械手早 已可以借助单点磁性传感器提示和 Ｅ ｔ ｈ ｅ ｒＮ ｅ ｔ ／ Ｉ Ｐ 是最具潜力 的 国 际性标的功能安全性对制造商提 出 了全新 的挑

是否有零件被抓取 。 只不过 ， 这些信息准 。 战 ， 从制 定单独的规范到 装配和维修 人

的 层次将逐步加深 。

一些更为先进的机 员 的实际认证与资格取得 、 再到相 关的

电机械手可 以将测量值与 元件信息对应 安全功能 ｆ是高成本效益记录和备案 ， 无
一

不困难重重 。

存储 。 这样的机械手可以分析采集的信除
“

互联
”

外 ，

“

功 能安全性
”

和抓取系统的机 电一体化是 由众多小

息 ， 利 用这些信息确定抓取的元件 ， 并
“

人机协作
”

也是机 电一体 化抓取技 术步骤构成的
一

个过程 。 其重点在于组件

根据需要做 出 响应 ，

一

旦遇到 易 发生形的首要 问题 。 据专家预测 ， 在 中 期 及远和 系统实现互联 ， 并持续进行 自 身 及环

变 的敏感零件 ， 将 自 动减小抓取力 。 此期 的 未 来 ， 直接的 人机协作将贯穿整个境状态的监控 ， 同时支持高度 灵活可变

外 ， 机械手还可 以实时测量和监控装配生产过程 。 未来 ， 目 前这种人机空 间 分的过程 。 在未来 ， 这些组件将发挥超 出

期 间的接触压力 或扭矩 。 新元件类型将离的工作模式将被摒弃 ， 人类与机器人其既定功能的更大作用 ， 同 时还将产生

可 以轻松整合到此类过程 中 。 借助智 能将在无障碍的环境 中 相互协作 。 在不久信息 。 此 外 ， 兼具协作性和移动性的 系

工 件载具或智 能型板 ， 还可 以唯一地辨的将 来 ， 协作式 系 统的数量将会激增 ， 统将 发挥 日 益重要的 作用 ， 并将对过程

别单个元件 ， 从而根据特定零件对过程这在装配应用 中将尤为明显 。 如 今 ， 经的组织提 出 新的挑战 。 要在市场竞争 中

做 出 精准的调整 ， 并做好记录工 作 。 在认证的安全抓取系统 已经可以实现 Ｓ Ｌ Ｓ取得胜 利 ， 各公司都需要审时度势 、 从

极端情况下 ， 甚至可 以逐 个零件地进行 （ 安全限速 ） 、
Ｓ Ｏ Ｓ （ 安全操作停止 ） 和容应对 ， 不断开 发创新的 产 品 和过程 ，

个性化定制 。 Ｓ ＴＯ （安全转矩关断 ） 功能 。 在
“

安全提高 员工的专业技术水平 。 Ｃ２３
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