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互联

可持续性生产使机器人市场
呈发展上升阶段

目 前 ， 生产的可持续性越来越重要 ， 在人机合作的框架内 ， 越来越多的机器人开始承担单
一性 、

重复性或对工作人员安全有所影响的工作 ， 这使得生产力更高 、 更灵活且更具人性化 。

Ｘ ｌ

ＲＥ Ｉ Ｎ ＨＯＬＤＭＡＮ Ｎ Ｅ Ｌ

务型机器人能够理解并把握其作用 机器人技术研发和创新项 目 。 这个称市场成交量的 占 比将从 ３ ５％ 上升至 ２０２０

■业范 围 ， 具有学 习 能力 和 简单接作 Ｓ ｐ ａ ｒ ｃ 的创议应在这 战略性 的领域保年的 ４２％
。 但是在机器和设备联网方面 ，

受指令的能力 。 灵活 、 自 主并适用 于高持和提升欧洲 的世界领先地位 。 到 ２ ０ ２ ０界面 的形态将是
一

个重要 的 成功 因 素 。

质量的个性化服务 ， 同 时对人们 的工作年 ， 欧洲机器人技术的总市场成交量约所 以在此符合所有通用 工业标准的界面

也具有支持性能 。 显而易见 ， 如在 医药将从 ２ ２ ０ 亿欧元增 加 到 ６ ００ 多 亿 欧元 。 便尤为重要 （ 图 １
） 。

领域和设备维护 、 检查与保养及后勤物Ｓ ｐ
ａ ｒ ｃ 应将为欧洲创造 ２４００ ０ ０ 个新的工

流方面 ， 人们 会对市场成熟的服务型机作 岗位 。 到 ２ ０ ２０ 年 ， 欧盟计划在 民用 机第 ４ 次工业革命导致互联生产

器人产生越来越大的兴趣 ， 而传统的工器人技术研发和创新项 目 框架下的投资第 ４ 次工业革命 即 工业 ４ ． ０ 促进 了

业机器人将有进
一

步快速增长的可能性 。 最多将达 ７ 亿欧元 。 其 中 ， 欧洲工业的互联 、 资源高效和高度灵活的生产 。 在

这样 便 不 难理解 ， 为 什 么 欧盟 和投资预计将达 ２ １ 亿欧元 。 目 前 ， 欧洲机此 ， 机器人技术和控制处理技术必将发

Ｅ ｕ ｒ ｏ ｂ ｏ ｔ ｉ ｃ ｓ Ａ Ｉ Ｓ Ｂ Ｌ 共同开始了最大的 民器人和机器人技术的市场成交量在全球挥作用 。 机床加工工件的张紧技术和抓

钳技术也将同样发挥作用 。 正如 Ｓ ｃ ｈ ｕ ｎ ｋ

公司的业务主管经理 Ｈ ｅｎｒ ｉｋＡ ． Ｓ ｃｈｕｎｋ 明

确表示的那样 ：

“

为 了应对智能工厂对灵

Ｖ活生产 的要求 ’ 我们开始大力 推进智 能

１＾一 机 电一体化 ， 而可靠 的工件抓钳技术则

——… 是基础 。 为此 ， 我们支持借助于互联系

—— 统支持新 的生产程序 （ 图 ２
） 。

”

在短短

的几年 中 ， 通过网络 的直观化控制装置

和信息交换 同样将个人与机器人 间 的不

晒合作成为 自 动化标准 。 图 片 中展示

／般 Ｓ ｅｈｕｎｋ飼職赃世界范围 内首

捕得生产许可证的安全抓钳系统 已经

ｆ 

＞删于生产 ， 馘細＿不仅安＆

Ｍｍ

ｒ

＾
丽職麵 （ 图 ３

） 。

＾
．以下糊应雜够制Ｉ业 ４ ． ０ 在

图 １ 借助于有革新意义的安装技术解决方案 ， 可进
＿

步优化生产程序和产品质量并提高生产力影响生产功能方式方面 的具体作用 。 由

ｍｍａ ． ｖｏｇｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ 新自 ｉ ｉ ／ ｌ ｆ匕２ ０ １ ６
－

０ ６
？

ＭＭ 现代制造５ ３
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德国慕 尼黑工业大学和多 家机器人生产 的方 式 ， 可在其他 ３Ｄ 图

，

ｉ 成

■
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程并相互交换信息 。 在此 ， 由机器人将 人程序的可视化 。
＂

Ｉ
： 件运送 到 Ｋ 卜 诎 丄 位晋 。 Ｋ ｕ ｋ ａ 公 ＂１ 的 经 ^

Ｉ ｍｕｕ＾ ｌ

＇

ｅ ｒ找 到 Ｊ

、

满 足  Ｉ

ＩＫ １

个性 化Ｗ ！Ｍ ａ ｎ ｌ

＇

ｒ ｅ ｄＧ ｕ ｎ ｄ ｅ ｌ
ｉ

ｆ
ｌ ｉ Ｙ ．卿＊

需求和 采 用 符合生命规律 ， 要求设计和 未 来要求的是具有变化能

控制 方法进行产 品 生 产 制 造的 可 能性 。 力 的互联生产 。 为 了使系

在 此 ， 用 户 通 过
－

个 开 放 的 单 新 平 台统兀联 ， 各 具体牛产部件
｝ｆ？ ／

在生产程序 屮 引 进 广
？

个 个性 化愿 望． ， 必 须 能 够 通 过 各 机 器 和 Ｂ
＂

Ａ Ｕ ｔ 〇 ｐ ｎ ｐ 是
－

个开放式机器 人 系统软件 装 置 相 互进行信息 交换 ， ＳＰＢａＨＨＨＢ


－

二
＊

结构 。 该软件具有 即插 即 用 能力 ， 可使 首 先 要 实 现 在信息 交 换

机器 人在满足 各 种 不 同 要求 的情况下进 巾 使 用 共 同 语言 （ 图 ５
） 。

行便利和低成本生产 。Ｍ ａ ｎ ｆｒ ｅ ｄＧｕｎ ｄ ｅ ｌ 说 ：

“

在 图 ３ 这部 由 Ｓ ｃ ｈ ｕ ｎ ｋ 公司研发的在世界范围 内首个获得生产许可

这种情况下 ， 机器 人为核
抓 统开包」７具有安全 ７

＂ ＊°隹＾ ＞执＾胃 河

生产制造程序自动化的模拟环境 心部分 ， 它是灵活 的 ，
且

项 目 Ｌ ｕ
ｐ
ｏ 中包括有在 Ｃ Ｐ Ｓ 基础上将来要能够在无围栏 的情况下与人们在验室里使用新型移动型机器人 。

的部件在 内 的生产制造程序 自 动化的模
一

起工作 。

”

 在人机合作的框架 内 ， 服务型机器

拟环境研发 。 首先是针对在使用 自 主生此外 ， 服务型机器人在农业 、 国防 、 人技术总是越来越 紧密地结合在
一起 。

产技术时必须注重经济性的 中型生产厂医药 、 交通等领域及在工业领域具有显原 因 是 ， 自 主作业的服务型机器人能够

商进行软件和硬件部件的混合模拟 。 通著 的应用 潜 力 。 机器 人在工业领域 中 ， 把握理解它所在的环境并 自 主执行任务 ，

过模拟来确定适用 于此类生产厂商的经人与机器 人在工作 中需要互补 ， 这一点该机器人具有学习 能力 ， 并能进行告知

济性好的技术解决方案 。在未来几年将会发挥 明显的作用 。

一

方或反馈 。 这样的服务型机器人适用 于高

一个开放型信号源工业软件 ＲＯ Ｓ面 ， 智能化 自 主工作的服务型机器人将质量且个性化服务工作 ， 也能够在其支

（机器人控制系统 ） 包含针对各种不同 的会应用 在 固 定作业地点进行安装和检验持的范围 内与人合作 。

自动化任务的高研发水平的部件 （ 图 ４
） 。工作 。 另

一

方面还将 出 现新型移动型机ＯＣ 机器 人公 司研发 的多设备服务

此外 ， 该软件适合于掌握生产环境和生器人技术 的应用 ， 如在灵活的相互连接型机器人可 以似蛇型般前行运动 。 这样

产线规划从而完成综合性任务 。 以这样的设备安装 、 生产站点或是在 自 动化实的机器人如可作为安全检查装置在对于

人们而言无法接近的范围 内工作 ， 还可

９
 以进行查看危险作业环境 、 转动录像及

＾ＭｙＩＩ懸 障碍等作业 。 蛇形机器人的造型是

． ｒ，业应用 型机器人 ， 此外此类机器人还

＾
＊

可应用 于管道检查 、 医药或安全等方面
１

基 ｜ （ 图 ６
） 。 此类 机器 人 的 头部带有工具 ，

如相机 、 专用 夹谢臂或 用 于侧金属或

： ：

；麵
，

人体健康造成损害 。 为此 ， 在名 为 ｅｕ －

图 ２Ｈ ｅ ｎ ｒ ｉ ｋ Ａ ． Ｓ ｃ ｈ Ｕ ｎ ｋ 表示 ：

“

为了应对智能工厂对灵活生产的要求 ， 我们大力推进智能机电
一

体化 ，

Ｐ ｒｏ
ｊ
ｅｋ ｔＲｏｂｏ－Ｍ ａ ｔ ｅ 的欧盟研究项 目 中研

而可靠的工件抓钳技术则是基础 。

”

 发 了
一

个智能化固 定在人们身体上部的

５４现代制造 ． 新自甜 丨 匕 ２０ １ ６
－

０ ６ｍｍ ａ ． ｖｏｇ ｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ
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＿ 的产 品生产補决定髓 义 。 原 因 是 ，

ｉ Ｌ ｌ ｔ ＾ ｉ ｉ ｆｌ ｌ Ｕ ｉ Ｉ ｊ
．＾ ｉ ｎ

：

ｊ
ｒ ｎＶ Ｌ ｒ

＇

Ｍ

ＩＳＰ１１ Ｆｆ 】 層
造

＝＝＝ 样

ｋ？腦 ＊ｆ—ｆ

＾ｍ是首选 ， 那么要追求最大的灵活性 ， 实

■
＇Ｓ／ｆｆ

ｆｙ ／＾＾ｌｆ｜ ｐ示上全 自动化的循环生产系统基准产量

耀 ＿＿｜ 的生产效率为 １ ５ ０ 个涵 ＂ 的作业节拍 ’

Ｉ 赛Ｅ｜Ｊｋｆ腿还可实现更 多作业节拍 。 由 于麵

触产系统实现 了 智 能化 ’ 因 此与其原

ｓ
｜＾ 型设备相 比不 仅提高 了生产效率 ， 还大

ｆ涵ｍ产薩 。

一＾ 疆Ｋ 攀 ＾ 謹娜髮纖 丨 關侧

围 ， 也就是要考虑从微型工件 的安装到

图 ４
一

部 Ｍｏｔｏｍ ａ ｎ Ｓ Ｉ Ａ ｌ Ｏ Ｆ 型 ７ 轴机器人清楚图 ５ 对 于 Ｋｕ ｋａ 机 器 人 公 司 的 经 理 Ｍ ａ ｎ ｆ ｒｅｄ重量最大为 １ ｔ 的大型部件的安装 。 在此 ，

的展不了开放型信号源工业软件 ＲＯ Ｓ （ 机 ３§人Ｇ ｕ ｎ ｄ ｅ 丨 先生来说 ，
未来要求 具有变换能力模块 ｆ七的趋 执特别适用 于工 ｆ牛重量 ； 发生

控制系统 ） 在机器人领域的可能性的互联生产

跳跃性快速变化的安装作业 ， 尤其是汽

车工业更是这种情况 。 前置的模块 中 已

保护结构 （ 外部骨架式结构 ） ， 该保护结是几乎不可能达到 的 。 在此 ， 首要的是经集成 了冷却器和汽车大灯 ， 这些 明显

构能够缓解工作人员所承受 的压力 ， 同要与如机器人和控制 装置这样的其他 自比传统的保险杠重量要大 。 此外还有汽

时还能够提高人工生产流程 中 的生产效动化元件进行协调配合 （ 图 ８
） 。车车 门 和驾驶室模块 、 汽车座椅及其他

益和安全性 （ 图 ７
） 。面 向生产需求的 经济安装 系统 ， 也部件的情况也类似 ， 重量变化很大 。

众所周 知 ， 目 前服务型机器人 的应就是对于小批量 、 中 等批量和大批量的不仅是生产者注重模块化 ， 组装部

用 呈上升态势 。 预计 ２０ １ ３
￣

２ ０ １ ６ 年 间流水生产线未来进
一步的核心要求是要件的生产制造厂商也将模块化看作高端

将生产 自 装近 １ ０ ０〇 〇 〇 部服务型机器人可实现采用 高度灵活且模块化的标准结战略安排 。 如 以往组合单个部件是
一

个

投人专业应用 。 工业和服务型机器人在构组件组装式技术方案 。 这样可灵活的非常费时的作业 ， 那时最多需从 １ ０ 个生

实 际技术方面是有 区分的 。 其 中有人机适合生产 的需求 （ 图 ９
） 。 如几乎可任意产厂商 当 中挑选零部件 。 而现在模块化

合作 、 直观的告知任务 ， 尤其是在 图像加长 的长输送系统 、 人工作业 岗位通过显然是更加方便使用 者 。 今天 ， 设计工

加工处理框架 内 应用 传感器进行进
一

步自 动化技术方案加 以取代或 自 动化完成程师选择 了
一

个囊括气动气缸和 阀 、 近

告知等实际技术方面的区分 。 对于与人 、
工件 的 预先堆放和 完成 加

ｆ ｎ Ｉ ｛
Ｉ

型机器人必须确保安全 、 坚实翻 并能 触产步骤 。

够借助于实 际应用 中 的增长 自 主性处理德 国机械设备制造业

操作处理 。 为此 ，
此类机器人需要使用 协 会 （

Ｖ ＤＭＡ
） 机器 人 技

ｆ 如  ｊＨ ｂ Ｗ 丨Ｕ胤 １

： ｆ ｉ
ｌ

！

ｎ 

＇

Ｊ ：

ｉ Ｍ
｛


｜

＞ Ｉ

＇

ａ ｉ ｎ ｃ ｋＳ ｃ ｈ Ａ ａ ｒ ／ ｋ ｏ
ｐ

ｆ

的感器 技 木 和 实 施 完 令 ｉＨ 別 和 止 确现 解
“

使 川 片 能够 以这 种 ／／ 式 参

職麵行任务的可能性 。与 到
－

个低成 本 自 动化技

术 解 决方 案 中 ， 并 在需要

面向生产需求的经济安装系统

ｆ ｎ ＾
ｉ ．

系统机器人的简便誠化和工业用 图像 雜 的产 品 数量在不 断增

加工处理装置 。 没有这些 ，
工业 ４ ． ０ 意 加 ， 安装 技术解决方案常 图 ６ 该由多部分组成的机器人蛇形必可探入距离很远的人无法

义上的经济效益好且高质量的生产常常常对特别 的具有革新意 义 抵达的角落并在那里完成任务

ｍｍ ａ ． ｖｏ
ｇ
ｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ 師自副匕 ２ ０ １ ６

－

０ ６
．

ＭＭ 现代制造５ ５
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ｌＦｅａ ｔ ｕ ｒｅ ｓ

似开关 、 位置咨询 ． 母线接 口 和 外部传助于特别 的 装 载理念 ２４ ｈ 不 间 断作业 。对此 ，
Ｋ ｕ ｋａ 机 器 人 公 司 的 经 理

感器连接在 内 的综合性的功能模块 。开始时 ， 该 系统仅需要
一

个学 习 行程 ，
Ｍ ａｎ ｆｒ ｅ ｄＧｕ ｎ ｄ ｅ ｌ 指着某个企业的

一

台 ６

就可 以记住应用环境 。 使用 者通过
一

个轴机器人强调说 ：

“

只有坚持不断的在各

企 ！Ｉｋ内 音Ｐ的物流智能机器人图像式操作平面输人该系统的行程 。 该 个领域进
一

步研究 ， 才能够研发 出
一

个

在从通过库房 ． 生产 、 安装或物流系统同样可 以提前发现作业环境的危险能源效益好的总系统 。

”

该机器人与其原

环节直到产品 出厂的企业内部物流方面 ， 范 围 、 移交货物地点 、 门 和在编程 中未型相 比 ， 能源成本降低 了３ ６％ 。 具有决

智 能化机器人也可有继续进步的上升空加 以识别 的 电梯 。 该输送系统能够计算定性意义的是 ， 该机器人重量 的减少和

间 。
Ｓ ｅ ｒｖｕ ｓ Ｉ ｎ ｔｒａ ｌ ｏ

ｇ
ｉ ｓ ｔ ｉ ｃ ｓ 公司可为所有行出 最佳行驶路线 ， 并能识别 障碍和根据采用 了

一

个带有新定义的状态待机模式

业组装流水生产流程达到最佳的 自 主作当时的环境停止运行 。 （
Ｓ ｔａｎｄ －ｂｙ

－Ｍ ｏｄ ｉ
） 的专 门控制技术系统 。

业且智能化运输装置 。 在不使用 Ｇ Ｐ Ｓ 和如果在资源紧缺的前提下追求产 品但是 ，
也有其他 的 技术解决方案 ：

运输路段计划 的情况下 ，

一

个 Ａ ＲＣ （ 自更好的质量和保持可持续性生产 ， 那么在此 ，
Ｓ ｔ ？ ｕ ｂ ｌ ｉ 公司完成了

一

个 自 己的驱

主机器 人载体 ） 便能独立地选择最快的可在集成组合解决方法 、 机器人技术和动技术装置 ， 为 了使驱动技术装置能够

路线到达 目 的地 。 无论是从 Ａ ？

Ｂ 的行工业图像加工处理方面找到答案 。 此外 ， 以最佳状态与当时的机器人系列相协调 ，

程 ， 还是装载和倒空散货 ， 或是在安装采取这些方法还
一

定有利于提高组装设人们在 Ｆ ａ ｎ ｕ ｃ 公司采取 了 另
一

种节能热

作业时精准调整工件 ， 机器人可灵活而备和组装方法的能源效益 。量 回 收措施 。 在此 ， 将每个具体的轴 制

简单地适应设备能力最大利 用率的变化 ，为此 ， 很多生产厂商追求加 强人与动时产生的能重新导人整个系统 。 在此

在该 自 主机器人技术输送过程 中运动最自 动化设备 的协调合作 ， 从人机合作 出期 间 ， 其他技术提供者也参与 了热能 回

大速度达到 ３ｍ ／ ｓ
，
且有效载荷最大为发再进行反复试验 ， 实行

一

个非全 自 动收技术的研发工作 。

５ ０ｋｇ 时 ， 其与传统输送技术装置相 比节化的生产和安装作业编程越来越多地成此外 ， 采用 新型运动学技术也能够

省能源最大达 ９ ０％ 。 了
一

个实用 的方式 。 达到节能 ，
Ｙａ ｓ ｋ ａｗ ａ 欧洲公司 引进的

一

货物 以全 自 动 化形 式在生产制 造 、首先这种实用方式有 利于在批量产部 ７ 轴焊接机器人便是例证 。
Ｙａ ｓ ｋ ａｗ ａ

物流及库房物流环境 中运输 ， 货物在无品 中变形的产品越来越多 ，
且少量进料欧洲公 司 机器人部 门 销 售主管 Ｒ ｉ ｃ ｈ ａ ｒ ｄ

人驾驶 （
ｆａｈ ｒ ｅ ｒ ｌ ｏ ｓ

）
运输系统 （

ＦＴ Ｓ
） 能件数产 品越来越多 的情况 ， 此时既要结Ｔｏ ｎ ｔ ｓ ｃ ｈ 证实说 ：

“

附加轴可使机器人的

够降低成本和提高效益 。 以 Ｍ Ｔ 机器人构组件 和 全套装备 技术方面必须灵活 ， 动作更加灵活 ， 这可以提高在狭小空间

公司研制 的无人驾 驶运输系统为例 ， 该且工作人员也必须做到 灵活工作 。 显而中机器人 的使用 密度 ， 如可 以减小汽车

输送系统为作业场地提供材料 、 分邮件 ， 易见 ， 首先是在进行较小件数产品生产车身制造作业面 ， 从而大大节能 。

”

尤其是接受特定 （
ａ ｄ －

ｈ ｏ ｓ ） 合 同 ， 可借时有越来越多的敞开式工作站点 ， 在这至今人们很少注意到 的
一

个高效益

些站点人和机器人或是处理机器 人作业的潜力是在挑选附加设备方

系统要相互灵活合作 。 工业面 。 新的技术解决方案则可采用 轻型夹

ＪＬ服务型机器人能够作为人们 钳或焊把 。 也就意 味着 ， 如 当 釆用 轻型

ｗｆ麵手工作 ， 总的来说 ， 未 伺服焊把是可降低机器人必要的承载能

＾ｆｙ雜行峨 ｇ舰職《九 雜 職麟制 、娜制麵

各种各样的控制处理和物
＇

流 加设备 。

一

个此承载能力的机器人成本
Ａ

？设备 。 较低 、 能耗少且有利于可持续性生产和

＾ 在机器人领域 ，
生产厂 提高生产力 。

Ｉ
ｆＡ 商多数是在采取使其机器设

ＩＩ
１ 备达到所需的最佳化状态下 整体装置能源平衡起决定性作用

Ｍ１
｜

＼

＾各种不同的措施 。 在这方面 ，机器人的能源成本产生的影响很大 ，

ｌｌＩ Ｉｌｉ近年来在机器人的 电连接功特别是大型 ６ 轴机器人更是如此 。 在各

Ｉ Ｉ ／
Ｉ率方面采取的措施 已经处于条生产线上最多有上百 台机器设备在工

Ｈ较低的水平 。 在此 ， 轻型结 作 ， 在此通过采用 能源效益好的机器人

图 ７Ｅ Ｕ
－

Ｐ ｒｏ
ｊ
ｅ ｋ ｔ Ｒｏ ｂｏ Ｍ ａ ｔｅ 的欧盟研究项 目 中研发了

一

个智
构及节能型驱动技术装置和 技术 ， 这些生产线节省成本 以欧元计算

能化固定在人躯干上部的保护结构 （ 外部骨架式结构 ） ， 该保

护结构能够缓解工作人员臟受的压力
，
同时还能够大大提ｆｔ效控制技术装置已经成为 可达到 ６ 位数 。

高人工生产流程中的生产效益和安全性 了关键性 因素 。此 外 ，

一

般性 工业 的设备使 用 机

５ ６ＭＭ 现代制造 ． 新自甜 丨匕 ２ ０ １ ６
－

０ ６ｍｍ ａ ． ｖｏｇｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ
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器人 的情 况较少 。 在这些 工业部 门机器这些及 其他理 由＾夂
．

人达 到 能源雜化的程度较低 ， 常常只 獅德 国机械设备制

是个 次要 因 素 ， 更大 的节能潜 力 在于对造 业 协 会 （
Ｖ ＤＭ Ａ

）－

Ｊ＾
＇

设 备 的 整 体 观 察 。 对 此 ，
Ｒ ｅ ｉ ｓ 集 团 的 机器 人技 术 ＋ 自 动化

￣＇ ■８Ｓｒ＾
－
－＝ｓ－

Ｍ ｉ ｃｈ ａｅ ｌＷｅｎｚ ｅ ｌ 博士认为 ：

“

具有决定性专业联合会进
一

步发、
ｊ ｉ

意义的是 自 动化装置实现总 的能源收ｓ 廳称为蓝 色竞争力 、

＇

、

平衡 ， 这便需要系统集成器 ， 需要进行 的 可持续性议题 ， 其 、

整体性思考和试验每个生产流程 。 在这 重点是节能且可持续ｊ
里 ， 新的生产方法及降低运输和物流运 的生产方法 。 其主要 ￣

二 ｎ
作处理开支 的企业 内部物流技术解决方议题是节省能源及使Ｖ

＇

案 ， 应是取得成功的 关键 。

”

生 产 原 材料 消 耗和排

在生产流程 中 的正确位置试验工业放 、 使 用 年 限 成 本 、
．

图像加工处理装置大大有利于实现节能 循环麵 和未来变动

型生产 。 如在相机的检验过程 中识别 出情况达到最低化 。图 ９ 机器人支持的 Ｘ 光透视和病人定位

了有瑕疵的工件 ， 立刻就可 以将其剔除 ，

而不需要将生产流程进行到底 。结论改变人□结构制造的产 品使用 寿命长 。 这样 的选择方

使用 气动处理模块具有快速且成本除此之外 ， 全球都在提升人们 的生法和对市场的变化快速做 出 反应必然会

低的优势 ， 因此气动处理模块应用广泛 ， 活水平 ， 这就导致人们需要更好的产 品 ， 减轻生产厂商的压力 。

但该模块能耗高 ， 所 以人们越来越多 的并要求生产周期越来越短 、 产 品小批量变形产 品数量较多和产 品 的件数较

采用 节能型 电动模块 。 每个具体的使用化并有很多变形产 品 。 这就迫使技术和少不仅需要解决技术方面的 问题 ， 还需

情况均明确 ， 在不同 的条件下要优先安自 动化的转变 ， 同 时机器设备生产厂商要解决人员 方面的 问题 ， 显然要解决这

放不 同性能 的系统 。 此外 ， 对能源效益和能力必须适应这
一

转变 。些 问题不是简单 的事情 。 在此 ， 答案可

影 响大 的还有企业输送系统应采用 中心因 为今天生产厂商在制 定生产计划能是单机系统 ， 该系统里集成 了 多个生

的还是分中心的驱动技术 。的初期便面临着
一

系 列需要作 出决定 的产单元并有开放性生产站点 ， 在这些生

此外 ， 使用 图像加工处理装置能够问题 ， 在此优先需要作 出 决定的是 ： 应产单元和生产站点 人与机器人和 ／ 或操

提高产 品质量的可靠性 ， 可对可持续性该有多少 自 动化设备 ？ 在此需分析 自 动作处理装置灵活合作和集成 。

生产产生重大影响 。 很多应用 可通过 网化水平和将要生产产 品的多种多样的 问Ｙａ ｓ ｋ ａｗ ａ 欧洲公司认为 ， 采用 机器

络在线检查方法加 以呈现 ， 这样便省去题及安装技术解决方案必要的灵活性 问人技术非常有益于应对人 口 老化和不断

了再加工成本 ， 可立 即将有瑕疵的产 品题 ， 从而作 出 决定 。 困难的是提前预见增 长 的状况 。 人 口 不断增长对物 品和食

从生产流水线上剔 除 。 也就是 除 了零废人工或人机合作安装生产的小批量产 品品的需求在不断增 加 ， 且人 口 老龄化 问

品生产外 ， 那些有瑕疵的产 品不会继续的使用 年 限 。 与之相反 ， 高度 自 动化的题 出 现的 同 时 ， 除需要更多年轻人的 支

产生生产成本 。 系统技术解决方案是首选 ， 因 为大批量持外 ， 将来还会需要机器人的支持 。

 人 口 不断增长且越来越多 的人涌人

城市 ， 这首先会对物流产生影响 ， 而在

物流方面也将会越細多地使用机器人 。

ｌＵＢ 因 为用 户 的要求变得越来越具广ｇ

性 ， 那么具有灵活性且能与 人进行合作

＿贴？＿±献賤到 关注 。 为

此 ，
Ｙａ ｓ ｋ ａｗａ 欧洲公司大力促进提升员

工的技术水平 。 原 因是现在机器人技术

＃面越来越强的竞争最终还是相关从业

、＿１
人员 的掌握知识 的竞争力 ， 在确定机器

ｆ 器是
＿

部机器人支 人技术解决方案时 ， 由 人 来 作 出 各种不

、胃 ＿蹄腿§剛决定 。 ｃａ

ｍｍ ａ ． ｖｏｇｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ 新自甜化２ ０ １ ６
－

０ ６ 

．
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