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人机协作

函此形成竞争伙伴
机器人取代工人 ， 这是

一

种伴随着 自 动化进程深人的担忧 。 然而 ， 今天我们 ４以说
“

补充
”

而不是
“

取代
”

， 因为协作机器人 可以为工人提供很多优势 ， 当然必须有相应匹配的前提 。

文  Ｃ ｌ ａ ｕｄ ｉ ａＯｔｔｏ

ｍ
器人在传统观念里对于许多工人题 。 第

一

个是 固有 的认为会失去工作 岗不常见的情况下可 用 。 新型的 人机协作

来说 ， 都认为是
一

种威胁 。 这
一 位的担忧 ， 但人机协作的观点可 以抵消交接改变了这

一

情况 。

”

在简单的可服务

点来 自 ＶＤ Ｉ ／Ｖ Ｄ Ｅ 革新与技术有 限公司这种担忧 。 工人们 应该被寄予足够 的 自机器 人旁边 ，
工人也必须保持就位 ， 从

的 ＳｔｅｆｆｅｎＷ ｉ ｓｃｈｍ ａｒａｉ 博士非常清楚 。

“

人由度 ， 如何以及什么时候与机器人协作 。 而直观地去理解 ， 为什 么机器人刚 才执

们认为这种机器 ， 取代 了手工作业 ， 高
“

这个课题在当时的技术下几乎没有或者行了某个任务 （情境意识 ） ， 为 了 以后至

度 自 动化 ， 与人工相 比具有更准确 、 更说完全没有被注意到 ，

”

Ｗ ｉ ｓ ｃ ｈｍ ａ ｎ ｎ 提醒少是从脑力上能够参与全部的工作流程 。

高 效 以 及 更 长 久 耐 用 等 功 能 。

”

按 照道 。 如果机器人可 以通过简单的示范 、 培训

Ｗ ｉ ｓ ｃ ｈｍ ａ ｎ ｎ 所说 ， 新
一

代协作机器人包 和展示 来进行指导 ， 并且可 以通过投影

含着让人们改变看法 的潜力 。 与传统的 机器人在未来扮演核心角色仪或者智能显示屏来表达其意 图 和 目 的

工业机器人的 界限是 ， 现在的机器更可目 前首要的是安全性和 简单的 可服的话 ， 将使得可 以代替 目 前这种纯协作

以看作是
一

个智能的工具 ， 在协作 中可务 功能作为前提条件 。 与此 同 时 ， 简单关 系 的
一

种真正 的 人机协作成为可 能 。

以减轻工人的工作 。 的 可 服务性也是第二个接受 问 题 。

“

对
“

新的生产过程的信息与协作平台 ， 不仅

根据专家的观点 ， 关系 到 机器人 的于简单的工人来说 ， 传统工业机器 人迄仅是提供简单 的服务 ， 而是能够在正确

投人使用 ，
工人们有两个主要 的接受 问今为止在程序和结构设置上仅仅在

一些的时机为工 人展示重要信息 ， 将在未来
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扮演核心角 色 ，

”

Ｗ ｉ ｓｃｈｍａｎｎ 如此认为 。具 么 ？ 机器人从 多 大程度上去 适应人

类 ， 而工人 又要在多大程度上去适应机－

ｒｆ
■

，
：

；
．

介于组织与协作之 丨司器 人 ？ 哪种新 的Ｗ 形 式 能够 丈順 ｉ Ｈ

根 据 专 家 们 的 意 见 ， 就 协 作 机 器 的人机协作 ？
－个纯监管或者机器人的

人的 工作系统结构提 出 了很 多 问题 ： 机 程序 只能完成少量的情境意识 。 通过从

器人将作为一种协同 工人工作的智 能工动力学角 度的工作分配 ， 可 以更好地制

造这种意识 ， 并且将工人在感知 ， 判断 、

［ＪＫｆ＿ 、 ｍ？抓舰忆＾酬麟＿

、
？

一

ｙｍ ，
认 ／ Ｉ ：速度 、 腹 巾遞 、 汁符 、

＾

多 卿短 期 记忆 力
１＿ 优势 ！ＩＩ

＇

奸

地结合■ 。 这种分Ｉ需要 ｉ
ｙ＿ ｖ ； 丨 １

， ｍＷＬ／

狐 驗 ．純獅腿祖 丨
：

＾

１
队的前景也许并不能总是发圈最大效 ｔ７１

、

Ｉ＾ｙ
＇

＊ｉ
｜Ｈｌ〇ＮＢＢｌｆ１ 果 ， 但却提高 了综合安全性 ， 同 时避免 图 ２ 按 照 ＶＤ Ｉ ／ＶＤ Ｅ 革 新 与 技 术 有 限 公 司 的 Ｓ ｔｅｆｆｅ ｎ
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ａ Ｗ ｉ
ｓ ｃ ｈｍ ａ ｎ ｎ 博士的观点

，
工人们必须被给予足够的 自

７ｔＡ
了通过不断发展的 自 动化而持续变强的

蜋 ， 應 Ｉ翻晌机器人合作

有威胁的能量磨损 ，

”

Ｗ ｉ ｓｃｈｍａｎｎ 如是说 。

因 为只有 自 己 （ 用脑力也可 以 ） 做 出 并 在这个职位上 ， 去理解和改善生产过程 ，

图 １ 作为智能工具 ，

机器人可以减轻工人的工作且领会全部的生产步 －骤 ，
Ｉ人才能继续 去

■

解决 ：错误问题 。 ＬＶ ：ｉ 丨

上接第 ４２页

装到托盘上 （
ＬＨＴ 托盘 ） 然后用 ＦＴ Ｓ 无■

人驾 驶运输系统运至有 ２ ６ ０ 个位置的 巾

转仓库 ， 在 ｌｈ ｔ 称之 为高架仓库 。 这＾
…

１ ？

里也放着备件 、 夹具和工具 。 还有三个 １

Ｆ Ｔ Ｓ 每周 七天Ｓ麵膽雜貞１酸 １

求输送到正義车间 。Ｓ｜
通工具是三轮纖的码垛车 。 这种车辆 Ｉ

是 自 由 导航 ， 也就是说 ， 他不需要地面
图 １ Ｍ Ｌ＿朵 车

＿最
＂

ａ ｉ＾ｌ
ｉ＾Ｅ

上的 引导线就能找 ｆｙ路 。 根翻麵性 Ｐ ｈ ｏｅ ｎ ｉ ｘ 在汉莎技术
：Ｖ

＊＇＇ ＇＊
＊

＾

＋

导航系统的信息车载 电脑确定 当 前位置
＼

并且控 制车辆沿着 Ｃ ＡＤ 系 统生成 的路
胃

程行进 。

另
一个例子是参考 系 统 Ｔ ｒ ｉ ｌ ｏ ｇ

ｉ

ｑ 、３ 月 完成 了 无人驾 驶车运送小零件对办系 统 。 这 是根据射手原理 的一个革命

一

个管夹紧系统和 Ｆ Ｔ Ｓ 以及 Ｉ ｄ ｅ ｎ ｔ
ｙ

ｔ ｅ ｃ公 照 明 的供应 。 项 目 合作伙伴研发 了性 的进步 ， 因 为 Ｆ Ｔ Ｓ 每个单独 的进料

的 精 益 生 产 专 业 制 造 商 照 明 康 采 恩硬 件和 Ｆ Ｔ Ｓ 的控制 系统 ， 施工 适 用 于管道 不 需要再混合装 载 了 。 在其 他 的

ｚ ｕ ｍ ｔ ｏ ｂ ｅ ｌｇ
ｒ ｏ ｕ

ｐ 安装 了 的 系 统 。 无 人Ｔ ｒ ｉ ｌ ｏ
ｇ

ｉ

ｑ 货架系统 ， 集成 了所要求的 Ｉ Ｔ例 子 中 系 统也 明 显改进 了 生产 中 的 物

驾 驶 车 从看 板架将小零件 自 动运送至元件并且照顾到 了现场 的安装 ， 优化 了质流 。 期 待着 Ｆ Ｔ Ｓ 在未 来 几年继续 的

Ｄ ｏ ｒｎ ｂ ｉ ｒ ｎ （ 奥地 利 ） 现场 的 照 明 总装 。 现场的系统 。 前进 ， 因 为 很 多企业 的 目 标就是加 速

这个项 目 从 ２ ０ １ ４ 年 中开始 的 。 ２ ０ １ ５ 年在 运送车上安 装 了 电 控锁 闩 管 夹牛 产 ？ｍ
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