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标准

为机器人生产助手制定明确标准
未来 ， 机器人作为生产助手可与现场工作人员共同完成工作 。 为此 ， 必须明确制定详细的工

作指南 ， 以更好实现人机合作 。

文  Ｉ

Ｅ Ｓ Ｂ Ｅ ＮＨ ． ０ＳＴＥＲＧＡＡＲＤ

＞＾天 ， 对从事生产 的企业来说并不快提升 自 己的 自动化程度 。关注员工的健康 。

７ 容易 ， 因 为生产企业面临着诸多这就需要作为生产助手角 色的工业

挑战 。

一

方面 ， 用 户的需求在不断变化 ，
２ ５００ 台轻型机器人机器人的 出现 ， 支持生产企业满足当前和

同 时市场的变化也在加大 ， 产 品使用 周 成为新型机器人的代表未来的需求 。 而做到这一点是可能的 。 新

期变得更短 。 生产企业必须实现生产 的企业和行业面临着欧洲 国 家进
一

步
一

代的工业机器人 ， 尤其是轻型机器人 ，

现代化 ， 从而实现生产 的灵活性 ， 这样的竞争 ：
正式公布 的人 口 结构变化 ， 同这样的机器人大部分不是用 来搬运重物

生产企业才能够在竞争 中保持 自 己的竞时也会 出 现技术知识 人 员 减少 的 问题 。 的 ， 而是需要完成生产 中变化的工作 。

争力 。 此外 ， 在
一些行业 中 ， 自 动化程为 了能够让企业具有优秀技术的人员对丹麦的

一

家公司研发 出 了Ｕ Ｒ５ 型和

度在进
一

步提升 ， 这便要求其他行业加企业保持信心 ， 企业负责人必须要持续Ｕ Ｒ １ ０ 通用 轻型机器人 ， 该公 司 属于世

界上首批研发 出 能够与 人们协 同工作的

钢制辅助设备并将其提供为市场的公司
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之一。 早在 ２ ０ ０９ 年 ， 第
一

批模型机便 已

ｖ
…蹶 经在工厂车 间安装使用 》 在此期 间 ， 《



ｊ

，

警 麵 内 已有 台机器人
“

同事
”

在

爲
Ｌ

麵觸卿， 。
丨
綱賺

为 ： 这是－种投入使用 的 功能大麵

１ ｉＢｉｏｌ 丨歷 Ｉ１ 的工具 ， 使用 这种工具能够使生产流程

ＩＨ
更加 自 动化 。 願是 ， 过去传统的工业

ｆ ｜
机器人体积大 、 重量沉且成本高 ， 此外

，４耐嫌娜膽雜 。

工遐 １§人的形紀开始转变

１必须具 备操作简便 ， 能够达灌施 丨
：作

 状态 ， 且能够为从事重复性或危险工作的

图 １ 在生产作业中
，
人与机器人相互协作

，
如这里是在正在进行安装厨房水池的作业工作人员 减轻压力 ， 同 时其还需要具备
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体积小 、 重量轻娜工作噪声細特点 。

 ｔ

除以上要求外 ， 轻型机器人还必须能够在 ：

产Ｈ＾
＾

ＴＴ

－

各种生产环境 中灵活地工作 ， 且中小型企本
：

ｉ

业在也能够承擬起其成本花费 ^

如 Ｆ ｒ ａ ｎ ｋ 公 司借助于
一

部机器 人 实 图 ２ 人 和 机 器 人
^

现了生产流程的最佳化 。 作为瑞士企业 ，

＿１＿ 岗位 ：

＜

公 司尝试按照
－

个技术解决方案 ， 让
－ Ｌ^＾ＪＳＢＰＭｘ ｉ

；ｍ ＾ ｋ ＾＾ ：Ｌ ＼ ｉ ）

： Ｋ ｉＡ ｛Ｍ ＾
＇

＼＾－

＾ｉｒｓ ，ｍ ｉｉＪ｜Ｌ？
Ｉ■Ｊ

厨房水池的作业 （ 图 Ｕ 。
Ｆ４ 公司 的

防噪声

项 目 负责人 Ｃ ｈ ｒ ｉ ｓ ｔｏｐ
ｈＨ ｅｎ ｚｍ ａ ｎ ｎ 表示 ：

“
一

个面向全球市场的企业始终处于竞争

的压力之下 。 为此 ， 在稳定的生产质量与我们过去所 了解机器人相 比 ， 现斯堡附近的 Ｍ ｅ ｉ ｔ ｉ ｎ
ｇ ｅ ｎ 的车加工和铣加

和节约成本的前提条件下实现生产流程在机器 人的形象 已经 发生 了转变 。 替代工件供应商 Ａ ｎ ｔ ｏｎＦ ｒ ｉ ｅ ｓ 也持这种观点 ：

的最佳化是确保企业保持长期竞争优势原来的工作不灵活且成本高 的机器 人 ，

“

公司的工作人员对于我们使用悬臂式机

的重要标准 。 我们使用 的通用型机器人今天越来越多 的轻型机器人 已经成为生器 人感 到 很兴奋 。 在短短几个小时 内 ，

使我们 的员工在工作过程 中与机器人实产环境 中 的好帮手从事重复性劳动 ， 这他们就学会了机器人的编程和操作方法 。

现 了高效互补 ， 而这些是使用 传统机器对工作人员而言 ，
工作环境得到 了改善 ， 该机器人在公司承担了机床加工部件的

人所无法实现的 。

”

 并确保 了企业的竞争力 。 位于德国奥格装备作业 ， 而之前负责操作 ＣＮＣ 的工作

使用 ＸＳ２。 可謂安繼幡

你也可以成为安全控制专家
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２安全控制器和扩展模块为机器安全领域提供了
一

个简单 ＇ 低成本 ＇ 可扩展的解决方偷

ｉ ｉ ｍ ｉ ｉｍ ｉｗ

＾ｐ
＾

■■Ｗ

＾

ｉｎ
案 。 实现冗余的完整安全和恰到好处的保护 ， 可连接多种矿展模块用于配置安全输入 ， 输出
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ｒ

＊

Ｈ
２
＂

或者继电器输出 。 功能强大且免费的软件采用图形用户界面 （
ｇ ｕ ｉ

 ） ， 使得编程工作变得快＾＾＊＊？＊？？＊^
？

？ 

？

 ：
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－
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丨 二 速和简单 。 Ｘ Ｓ２ ６ ２可广碰用于机床链压机 ，

ＣＮ Ｃ加工中心等需要 制链输入和美 国 邦 纲
Ｓｅ ｎ ｓ ｉ ｎ ｇ 

？
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传感
｜

检测
Ｉ

自动化技术专家 全国技术服努热线 ： ４００
－

６ ３０
＿

６ ３ ３ ６

广告

ｍｍ ａ ． ｖｏｇ ｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃｎ 新自劭 丨匕 ２ ０ １ ６
－

０ ６
．

Ｈｉ！ 现代制造５ １



技术前沿
ＩＦｅａ ｔ ｕ ｒｅ ｓ

人员 则 可 同 时管理轩 台其他机床 ， 而 极限 。 当首批汽车 以很慢的速

且在作业 巾不離人紧細１作压力 巾 。 断赃 当断驶概并不＃

此外 ， 这名 工作人员还可 以集 中精力监 的公路上时 ， 麵的英国有 了

控工件的加工质量 。

”“

红職案
”

， 即必须有
－

个人 １
｜

举着
－

面小红旗在行驶着的 汽

机器人可调节人机协作车麵跑 ， 这样为的是让这个

目觀进－步的发展是 ： 机器人 已 新 出 现 的 事 物 能不会伤及 旁

ａ 〇 ｉｔｓ ， ５ｉｆｆ ｉ

－

＾ ｒ ，



ｆ ｎｐｉｒ
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＇
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＼

＇

＞
：

必離账 丨 …細的挪 ｆ ｉｍ ｒ： 务 。 这 娜实现 。 如 果 人 们剖ｍ ｉ ｌ＾％Ｓ ．

；
＾ －

ｉ

：
（ ｉ Ｍ ＜

ｉ Ｒ ｉ
： ｎ

； Ｍ ｆ＃謎 ／ ｉ 辦 ＿麵
＇

有效时间 。 做法 ， 那么尽管人们对机动化
ｌ

在 ＢＭＷ 公司设在美国 Ｓｐ ａ ｒ ｔａｎｂｕ ｒ
ｇ 设备有需求 ， 但是汽车也无法 １ Ｓ＿

的
－

间工厂里 ， 自 ２ ０ １ ３ 年底 以来便有 ４ 褪去
“

富人的玩具
”

的标签 。

Ｉ屬
遷

台 ｕｒ 机器人麵 与 工作人 员合作进行Ｉ业机器人在当細市场
１ｉＭ ｆｌＴ

＾

ｉｉ＾ｒ


＇

＾
－

＇

＾Ｓｕｈｔｆ

生产作业 。 替代手工作业 ■ ， 用 工业机器 上洽恰处在
一

个这样类似的情 图 ３ 人与机器人之间不设防护围栏 ： 轻型机器人承担装备机

人来 固定小型客车车 门 内壁的防噪声和况 。 ＵＲ５ 和 ＵＲ １ ０ 型悬臂 式 工 床的作业

隔潮薄膜 ， 在该工厂里 ， 机器人仅仅从业机器人恰恰改变 了机器人 目

事紧张而又繁重的生产作业 （ 图 ２
） 。 采前存在的工作状况 。 这种工业机器人在市与工业机器人共 同使用 的设备的安全可

取这样的方式主要是出于人性化的考虑 ， 场上有很大的需求 。 在此 ， 对机器人的新靠性的风险评估 。 因为机器人在其臂 的

ＢＭＷ 公司负责生产的 Ｈ ａｒａ ｌ ｄ Ｋｒｌ ｉ

ｇ
ｅｒ 说 ： 要求冲击着 目 前的标准与规定 。 还没有任铰接处装上一把刀或是装上

一个不锋利

“

那些和工作人员携手投人生产制造作业何标准和规定准确定义了安全的轻型机的抽气装置在作业时有着天壤之别 。 因

中 的机器人承担着重体力劳动 ， 而这正器人应当是何种情况 。此 ， 现行的标准最终还是无法 回 答什么

是未来工厂 的特征 。 这样的机器人的优 是安全机器人这个问题 。

势是载重大 ，
且在作业 中 能够达到 人工 必须ｆｉ ｌ ｌ建新的框架这表明 ， 标准与现实发展之间还有

作业所能达到 的准确性 。

”

 目 前 ， 人们正在对通用 型机器人新着距离 。 对研究制定新的国 际标准化标

的框架展开很严肃的讨论 。 为 了 能够在准 （
Ｉ ＳＯ －Ｎｏ ｒｍ

） 负责的 ＴＳ １ ５ ０ ６６ 专业委

最高要求是确保人员安全不设保护围栏的情况下使用轻型机器人 ， 员会正在为制定相关的 明确新规定而工

一

段时间 以来行业 中有
一

个关键词在投入生 产运行之 前必须要做风 险评作 。 这个工作很难 ， 但是紧迫需要进行

就是人机协作 ，
工业机器人对其迄今的估 。 公司作为市场上少数轻型机器人生必要的讨论 。 原 因是现有 的标准只适合

全部角 色有着像人类头脑那样的 角 色理产厂商之
一

， 多年来在引 导市场 。
ＵＲ５当前 自 动化发展的水平 ， 无法适应未来

解意识 。 毫无疑 问 ， 在此安全性是最高和 ＵＲ １ ０ 这两个型号的悬臂式工业机器自 动化发展的水平 。 通用机器人技术 自

的要求 。 由于人和机器人能够在不设保人符合 ＥＮ ＩＳＯ １ ３ ８４９
：２ ０ ０ ８ＰＬ ｄ 及 ＥＮ愿受约于 Ｔ Ｓ １ ５ ０ ６ ６ 专业委员会 ， 因 为认

护 围栏的情况下协 同作业 ， 所 以必须符 Ｉ ＳＯ １ ０２ １ ８ １ ：２ ０ １ １ 中 的 ５ ． ４ ． ３ 章节条款为 ， 市场需要人机协作作业的轻型工业

合现有 的机器设备技术指南和关于人机的规定 ， 并 已获得 ＴＯＶ Ｎｏｒｄ 的生产许可 ， 机器人 ， 而与 此 同 时 ， 要使用 这样的机

合作作业的德 国 工业标准 （
Ｄ ＩＮ

） 的相能够灵活适应应用 时对安全的要求 。 这器人需要有相应的规定 。

关规定 （ 图 ３
） 。 而这些规定恰恰仍然还种悬臂式工业机器人在生产运行 中能够在此 ， 非常 明确 的是 ： 什么是安全

是针对传统的机器人而设置的 。 这样便以两种不 同 的安全模式进行作业 ：

一

种的机器人这个问题 回 答很难 ， 甚至不需

带来 了机器人市场上的不确信性 。 当然 ， 是标准模式 ， 另
一

种是略低于标准模式要进行 回答 。 应该将注意力更多 的集 中

在制造行业不久前还无法想象的新产 品投入生产运行 。 ＴＯＶ Ｎｏ ｒｄ 对其安全性能到这些新 的机器人能够提供怎样的可能

也在不断的 向前推进 。进行了全面测试 ， 证明其全部功能达到性 ， 以及它们如何才能安全的在生产 中

回顾
一

下历史人们便会 明 白 ， 市场了安全的人机协作工作的机器人的要求 。 使用 这
一

方面 ， 而企业在这
一

方面的机

的根本转变不止
一

次的突破之前的调整此外 ， 必要的 风险评估还涉及到对会空前 巨大 。
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