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轻型机器人改变装配过程
轻型机器人和智能化编程方式为企业开启 了

一

种可能性 ， 将人工操控的生产步骤有效 申地转

为 自 动化 。 在德国弗劳恩霍夫制造技术与 自 动化研究所技术研讨会上 ， 讨论 了 当前的情况 。

文  Ｋａ ｒ ｉ ｎＲ６ｈ ｒ ｉｃｈ ｔ

２
０ １ ５ 年 国 际机器 人联合会的大量世解决方案在技术上和经济上有意义 ， 人们自 动化研究所装配 自 动化组组长 ， 也就

界机器人研究论文表明 ： 随着机器需要通过智能程序简单设置和装配的机器是这次研讨会 的 负 责 人 ， 公开 了 纲要 。

人 系 统在生 产 的 特 定程序 步骤 中 频繁人系统 。 完全 自动化常常不是理想的解决他介绍 了 弗劳恩霍夫机械与 自 动化研究

使 用 ， 在装配 中 有更 多 的 自 动化潜 力 。 方案 ， 因为工人在复杂的工作任务 中常常所的 自 动化潜能研究 。 这是
一

种多级化

２ ０ １ ４ 年世界范 围 内售 出 的机器人有半数可以轻易地手动解决 ， 或者至少可以在需的 、 可 以迅速实施的工作方法 ， 专家们

以上是人工操作机器人 ， 约 四分之
一是要的时候参与修正 。 轻型机器人以其轻便已经对世界各地的客户成功地投入使用 。

焊接机器人 。 而相反 ， 装配机器人的 比的重量和部分已经集成的传感器适用于安本次研究的 目 标是 ， 通过提到 自 动化程

例降到 了 １ １ ％ 。 这种配 比的主要原因是 ， 全的人机协作 （
Ｍ ＲＫ

） 。 因为轻型机器人度来达到节省成本的可能性 。 因 此 ， 企

装配在动力学和多种挑战面前败下阵来 。 非常紧凑并且活动半径与传统工业机器人业们得到 了对生产过程 中 的投资和优化

相 比较小 ， 能够非常好地与全 自动或半 自可能性的决定性依据 。

简单地布置 ＩＤ装备新的机器人 动装配工作岗位相结合 。这项研究始于专家们对生产过程的

系统巡视 。 然后 ， 他们对装配程序 中分离 、

小批量 、 多样的生产方案和短循环周 装酉己功能中的 自动化潜为操作 、 定位及焊接等每
一个步骤进行 了

期等框架条件确定了程序 。 为了让 自动化Ｍ ａｒｔ ｉｎＮａｕｍ ａｎｎ
， 弗劳恩霍夫机械与评估 。 不 同 的技术 、 经济和 人体工程学

３ ０ＭＭ现代制造 ． 腿 ｆＩＭｉ ｎ ｉ！Ａ ２ ０ １ ６
－
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ｇ
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标准 以及变化数量都需要在可能的 自 动

化程度 中 加 以考虑 。 这些 内 容随后还将＿
根据特殊标准详细地分析 。

作为评估 的结果 ， 客户 不仅接受了

－

个半 自 动倾决方細娜絲 ，

Ｊｍｔ

时还有专＿＿其分析结果 ｆ卩 经验 ，
？

在制 定 自 动化解决方案的概念 和实施时

的经济性评估 。 客户可 以得到在这些基＿
础上做 出 的 决策 ， 同 时开始具体方 案 、 图 ３ 该软件还可以为 ＢＫＪＭＷｐ

可操作性分析报告赫 自靴驗施 帛謂目 ＩＩＷ

的实施 。 应的零部件
！

另 外
一

种提髙生产设备 自 动化潜力

的 可能性 ， 除 了 改善和 改变过程 以外 ， 轻型机器人在装酉０中作为助手掉可能的风险损 害 。 在他 的 报告 中 介绍

还有产 品设计 。 在
“

为 自 动化而设计
”

适用于人机协作 （
Ｍ ＲＫ

） 的轻型机了
一款 由 Ｉ ＰＡ 开发 的基于模块的 风险分

的理念下
＾

， 弗劳恩霍夫研究院机械与 自器人可 以持续改变装配过程 。 企业们可析工具 。 这款工具 以硬件 的形式安装在

动化研究所的研究助理 Ｊ ｏｈａｎｎ ｅ ｓＷ ｉｎｎｅｒ以借 由这款机器人助理将工人和机器人图书馆 ， 照管可能的风险 、 属性和功能性 。

博士介绍了 多种可能性 ， 如何将产 品部的优势结合起来 ：

一

方面灵活 、 有创造力 、由 此 ，

一

个对成本多样化的评估 ， 必要

件或者产品结构 向
“

亲 自 动化型
”

制造 。 精细 以及善于解决 问题 ， 另 外一方面则的安全性准备的 影响及其文献汇编都是

专家们为响应的产 品设计制定 了 指导方在重复 的工作任务 中可 以承受超 出 人体可以办到 的 。 作为例子 ，
Ａｗ ａｄ 展示了

一

针 ， 并且基于此 已经为多家企业进行了工程学范 围 的操作 ， 高质量 ， 高速度和个人机协作的铆钉工作 岗位 ， 如何在这

咨询服务 。 高准确性 。 样 的程序基础上 ， 实现经济和安全性解

这个指导方针涉及模块化 的产 品结无论如何 ， 企业们都需要考虑普遍决方案 （ 图例 １
） 。

构 、 部件和程序标准 ， 以尽可能低的部和安全性规定 ， 以及可能产生 的认证费此外 ， 研讨会介绍 了 不 同 的轻型机

件数量或者柔软的零部件等 。

一个智能用 。 为 了成功地运营项 目 ， 弗劳恩霍夫器人及其应 用 可 能性 。 来 自 Ａ Ｂ Ｂ 公 司

而又符合客户 个性 的产 品或零件结构 ， 研究院机械与 自 动化研究所的研究助理的 Ｃ ａｒ ｓ ｔｅｎＢ ｕ ｓ ｃ ｈ 详细研究了双臂机器人

可以帮助装配 中 的过程步骤完美并且迅Ｒａｍｅｚ Ａｗａｄ 建议道 ， 企业如何在构想人Ｙｕｍ ｉ 的产品细节 。 它使用在小件操作领

速实现 自动化 。机协作应用 的初期 ， 就迅速辨别 和解决域 。
Ｙｕ ｒｍ 被设计成 自 身安全性机器人 ，

为此 ， 应用 在轻型制造 、 低容量和矛盾

检测方面 。 ＫＵＫＡ 在 Ｌ Ｂ Ｒ ｉ ｉｗ ａ 的协助

一

ｔ研发 了 轻型机器 人 ， 以其 智 能传感器

而闻名 。 Ｋ Ｕ ＫＡ
系统的Ｊ ｏ ｈ ａ ｎ ｎ ｅ ｓＫ ｕ ｒ ｔ ｈ

＇ ＾博士 介绍 了 敏感 、 并且承受 ７ｋ ｇ 或 者

糧■ 一＊ １ ４ｋｇ祕器人 。 Ｓ于籠酬性调节 ，

＾
１

１＼ｌｌ机器人可 以与具有刚性或者减震系数 的

：

＇

弹簧相 比较 ， 可 以做麵 利编程 。 装配

现有传感器使得机器人可 以适应安全 的

ｖＬ

ｖｒ
ｓ

＇

ｊＴ应用的新可能性

＇， 丨 ■ 都■ 丨■机 器 人 系统的 分糾 ｉ ： 装 况 屮

＾同样需要提 Ａ 。 这 种积极的趋 势在世界

机器人研究报告 ２〇 ｉ ５ 当 中得到 了证实 ：

图 ２ 通过力量控制装配的软件 ，
组装开关柜等复杂的工序可以实现自动化尽管装配机器 人在 ２０ １ ３ 年 的销 售量是

ｗｗｗ ． ｖｏｇｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ ｉ ！０ ｆｔ工业 １１ 器八２ ０ １ ６
－

０ ３ ／０４ 

？现代制造３ １
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１ ６ １ ００台 ，
２ ０ １ ４年 增 长 至 ２４０ ０ ０台 。 鉴 Ｉ爭 肩

于 ， 今销 Ｗ 的 多样性 ， 來 Ｉ

＇

ｌＦ ａ ｕ ｄ ｅ 「 丨 动＾一一—
— Ｃ

化科技 的Ｄ ｉ ｅ ｔ ｅ ｒ Ｆ ａ ｕ ｄ ｅ ／Ｋ 他 的报 彳

１

；

？

中提
＞

ｊ

到 。 他介绍 了大量的 、 来 自 不同生产商的 、ＨＩ

使用 了轻型机器 人系统的设备 ， 从涂胶Ａ
＾

ｍｒｍＩ＾■
！

麵獅狐麵紐繼。

 ^

应用麵究的焦点在于 ， 研 发 出 灵

活高效的机器人 系统 ， 比现在普遍使用

的 处■ 实 川 咖 为城校織 配 丨 ：

图 ５ 机器 人与 工 人 画
：：二

ｌ

ｉＨＴ ｉＳｒ ＃ ｆ ｍ ｆ
ｉ

Ｌ ＾ Ｘ Ｐ ，Ｕ ｉｓ
■

）
ｔ
ｉ ｖ ／Ｓ ｆ

ｌ ；

规究院机械与 自 动化研究腿 Ｆ ｒ ａ ｎ ｋ
不＿任务

Ｎ Ｓ ｇ
ｅ ｌ ｅ 说道 。 用这款软件可 以将复杂的

工序 ， 比如开关柜和汽车门把手的组装 、 积木原则成为可能 ， 专家们据此研发 了化研究所的研究助理 Ｍ ａ ｎ ｕ ｅ ｌＦ ｅ ｃ ｈ ｔ ｅ ｒ 介

以及螺丝紧 固等 ， 第
一

次从经济上实现软件 。 他 们 因 此将在每种应用 情 况下 ， 绍 到 。 在 Ａ ｒ ｅ ｎ ｅ ２ ０３ ６
， 科学和工业方面

了 自 动化 ｉ图 ２ 和 图 ３ ） 。 基本原则在于 ，

一

都要把机器人系统进行分级 ， 并且划分的合作伙伴们共 同工作 ， 这里有斯 图 加

装配工序不再是机器人导 向 ， 而是按照到微观层面 、 单独闭合的程序组件 。 此外 ， 特大学 、 弗 劳恩霍夫研究 院 、 戴姆勒 、

任务导 向来进行编程 。 它 因此可以适应新 的编程还与工业 ４ ． ０ 无缝衔接 。 编程博世 、
Ｆｅ ｓｔｏ 和 ＫＵＫＡ

， 共 同研究和检验

相近的其他任务 ， 甚至转移到 根本不相技能全部准备与云构架的机器人程序相未来汽车 的生产模块 。 编 制 工业 ４ ． ０ 技

干的机器人系统 。 以环境为基础的编程连接 ， 根据需要来加载 。术 以外 的 另
一

个重点是具有适应性的生

成为可能 ： 机器人的轨道不是
一开始就 产 系统 ， 与现在相 比 ， 减少对传送带和

设定好的 ， 而是随着运行时 间 不断推演 轻型机器人作为
“

智 能 ３：厂
”

循环周期 的依赖 。 人机协作就是这样
一

计算 。 根据对不 同变量价值的分配 ， 配的一苦Ｐ分 种具有适应性的 ， 适应了 当 今市场环境

合 当 前的接触力 、 距离和 物体识别等传随工业 ４ ． ０ 而来 的 不 断增 长 的生产的生产 系统先驱 。 以
一

个新的装配 台 为

感器数据 ， 系统 自 己来核算合适的运动设备 电子化和 网络化是
一

个发展 ， 完全例 ， 在其 中 完成车 门模块的装配 ， 弗劳

学 ， 它 自 己如何进行运动 ， 而进程模块为企业创造 了新的可能性 。 来 自 Ｂ ｏ ｓ ｃ ｈ恩霍夫研究院机械与 自动化研究所表明 ，

则作为任务的
一

个结果 。 Ｒ ｅ ｘ ｒｏ ｔ ｈ 的 Ｍ ａｒｋＧ ｒ Ｇ ｚ ｉ ｎ ｇ
ｅ ｒ 从 实 践 出自 动化程度变化的技术可能性 （ 图 ４ 和

新技术提供 了
一

个好处 ， 单独的程发 ， 阐 述 了 从联 网 的 螺钉机 到 工 人 辅图 ５
） 。

序部分或者进程模块 ， 也被称作
“

技能
”

， 助 系 统 等 多 种 案例 和 反应 。 研究学 院在工人熟练地操作插线板插夹的时

可以重复应用 。 除此之外 ，
它们很容易Ａ ｒｅｎ ａ２０３ ６ 展示 了针对工业 ４ ． ０ 的主要应候 ， 轻型机器人 ＫＵＫＡ ｉ ｉｗａ 可玖做

一些

被重新组装 ， 可 以被重新排序 。 它使得用 情况 ， 弗劳恩霍夫研究院机械与 自 动单调简单的在车 门模块上插人或者拧紧

的工作 。 由于所有 的组件都是可 以移动

—

１ｒ
’

ｊ
飞

的 ， 这些工作 台 可 以根据个体需要安置

Ｉｄ 錄 ， 这 次觀研讨 会 为 与

—

…
Ｋ 丨Ｕ 「ｗ ｎ姚 当 下与未 来解

置■ 决方案广晒脈 对于■对这个领

Ｊ 域有兴趣的企业和雇主来说 ， —霍

／
順娜洲獅 各僵

软件解决 方 案 。 可 以提 供 的＿ 针職

件研 发 的现有系统的研究 ， 到 全新装配

图 ４ 在装配台 ， 机器人还可以在其他活动上协助工人工序设施的设计与实施 。 ＣＥ］

３ ２ＭＭ 现代制造 ■

 ｉ Ｗ ｆｔ工业Ｉ Ｉ器 八 ２ ０ １ ６
－
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