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移动机器人

机器人在生产中的智能导航

为 了实现持续的生产灵活性 ， 光靠人机协作 （
Ｍ ＲＫ ） 是不够的 。 机器人必须在不久的将来可

以依靠移动平台在厂房间 自主移动并 ＦＬ运送货物 。
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移动平 台上的机器人将根据生产器人 ＬＢ Ｒ ｉ ｉｗａ 联系的 自 主处理平台 ， 在力 。 只有 当我们在机器人组装过程 中换

过程 中 短 的 或 者 长 的 物 流程 序ＫＲ －

Ｑｕ ａｍｅ ｃ 核心手工组装 中提供 自 动的成最现代化的精益生产方法 ， 才能够实

来进行现 代 化改进 。 位于 奥格斯堡 的机器人组装工作位置上的生产材料 。

“

我现 ＫＵＫＡ 机器人有 限公司 的运营执

ＫＵＫＡ 机器人总部正因此而获益 。们将制定 出 未来 的生产 ， 同 时明确地提行副总裁 Ａｎｄｒｅａ ｓＯ ｓ ｔｅ ｒｍａｎｎ ｖｏｎＲｏ ｔｈ 解

单 独 的 机器 人 生 产 现 在将 由 多 线高效率 。

”

释 ， 为何要 以更高度的 自 动化来建立
一

系统向现代化精益生产的流水线生产转 条接近 １ ４０ｍ 的生产线 。 组装材料的
“

准

变 。 移动机器人 ＫＭ Ｒ ｉ ｉｗ ａ （
ＫＭ Ｒ 代表适应未来的生产 时化顺序供应

”

（
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） 是它 的主要组成

“

ＫＵＫＡ 移动机器人
”

，
ｉ ｉｗ ａ 代表

“

智能
“

我们 的 目 的是要拥有奥格斯堡每部分 。
ＫＵＫＡ 为此开发了

一

系列多样化

工业工作助手
”

） ，

一个与 ＫＵＫＡ 轻型机年 生 产 超 过 ２ ００００ 台 机器 人 的 生 产 能的解决方案 从手动操作的轻型机器
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人 到 全 自 动移动 系统 。 如 今在物流领域

尤其是仓储管理方面 已经显现 出它投人 Ｉ

的可能性 。 由 此 ， 不 仅是材料 ， 还有机益？
的地方 。
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职 将隱 丨嶋飢麵 ：
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图 ２ 隱誠 人

产 。 在 ！ＣＵ ＫＡＫ ＲＱ ｕ ａ ｎ ｔ ｅ ｃ 的装配作业 有限公司位于奥格 ｌｂ
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，Ｋ Ｍ Ｒ斯堡的总部现在 ｊｇＬ丄 名漏

ｉ ｉｗ ａ 完臟 、 麵 、 螺職及其他 ＝＝＝ 啊 ^
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箱 （
Ｋ ａ ｎ ｂ ａ ｎ

－ Ｂ ｏｘ ｅ ｎ
） 放置在 中心仓储货 化解决方繊益 ＨＨＢ

架上 。
ＦＣＭ Ｒ ｉ ｉｗ ａ 机器人定期准确地核

对每个４架 ， 用 小型装配机器人取出 和特殊保障或者为 了开辟另
一

条通道而做Ｌ Ｂ Ｒ ｉ ｉｗ ａ 轻型机器人的优势与
一

个可移

运送 。 轻型机器人将箱子搬运至装配有的工作都没有必要 。

“

ＫＵＫＡ 也处于变动的 自主平台联合起来 。 这个机器人现

ＱＲ 扫 码仪的平台上 ， 扫码后辨识每个革之 中 。 这
一

点现在也表现在我们 自 己在 已成为
一个独立于位置的 ， 具有高度

箱子的特定位置 。 接下来 ， 自 动运行的的生产 中 。 我们 的工人 已经迅速接受了灵活性的生产助理 ， 其工作区域并不受

平台穿过生产车 间 ， 将箱子 自 动运输到ＫＭ Ｒ ｉ ｉｗ ａ 这个颇有价值的伙伴和 同僚 。 任何 限制 ， 为适应工业 ４ ． ０ 的需求打下

工作位置上 。

“

这种准时化顺序供应属于他 们 懂得如 何重视这个智 能 可移动 助了 良好的基础 。 灵活性是未来通用 型适

我们 机器 人生产 中 的物 流方案 ，

”

来 自手 Ｂ ｏ ｄ ｅ ｎｍ Ｕ ｌ ｌ ｅ ｒ 总结了机器人助手首应性生产的基础先决条件 。
ＫＭＲ ｉ ｉｗａ 平

ＫＵＫＡ 机器人有限公荀的机器人组装负周投人使用 的情况 。 台配备的是特殊研发的
“
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－ Ｍ ｏ ｖ ｅ 全

责人 Ｓ ｅ ｔａ ｓ ｔ ｉａｎ Ｂｏｄｅｎｍ ｌｉ ｌ ｌ ｅｒ 解释道 。 有两机器 人承担 了
一

线 的 组装 和 不符向 Ｍ ｅｃ ａｎｕｍ 轮
”

可以准确地 向任意

点需要考虑 ， 以确保最高经济性 ：
ＫＭ Ｒ合人体工程学的任务 。 它工作起来不需方 向移动 。 机器人和车辆统

一

由 多运动

ｉ ｉｗａ 不走没必要的路 ， 也不需要休息 。要 中 间 休息 ， 需要它 时总是 随时待命 。 能力的 ＫＵＫＡ Ｓ ｕｎｒｉ ｓｅ 控制者来操纵 ， 它

早期的 ＫＭＲ ｉ ｉｗ ａ 配备 ＫＵＫＡ 智能ＫＭＲ ｉ ｉｗ ａ 的应用可能性并没有止步于纯明 确地简化 了实践 中 的操作和功能 。 此

导航和安全性激光扫描仪 ， 可 以辨识 到粹的物流任务 。 装配在不 同 的工业设备外 ， 车辆上的环境扫描仪可 以识别 出 障

其路途上的 障碍物 ， 从而安全 自 动 的在上 ， 它 同样可 以配合
一

位或者多位工人碍物 。 Ｌ ｉ

－

Ｉ ｏ ｎ 电池为车辆和机器人提供

生产 中进行导航 。
ＫＭＲ ｉ ｉｗａ 的

一

个主要在分隔或共用 的工作空间 中共同工作 。电力 。

特性是可 以与工人和物 流车共享通道 。有 了ＫＭＲ ｉ ｉｗ ａ
， 库 卡 把 灵 敏 的配备 ＫＵ ＩＣＡ 自 主研发 的 Ｓ ｌ ａｍ 导航

软件 ，
ＫＭＲ ｉ ｉｗａ 可 以准确 自 主的 ， 并且

＾ 在 没有 电缆的空 间 中 自 由 移动 。 这
一

系
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起 热议 ， 我 们 也 已经在生产 中启动 。 对

ｆ 丨 动化的投 资 ， 比 如螺 ％物流 屮 的 ＫＭ Ｒ
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