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机器人室为人工减负 ， 这仅仅是

利勃海尔 自动化世界的
一

部分
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机器人室

机器人室的直观控制^
在

“

人机协作决策权
”

研讨会上 ， 德国弗劳恩霍夫制造技术与 自 动化研究所的专家分

享了最必要的权限 ， 能够在独立的企业内评价人与机器人协作解决方案的可能性和界限 。
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一直把容器里的
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ｇ 的意义不止于简单地
“

从质量 。 设备的布置大大简化 ， 而零部件最后
一

块零件抓空

箱子中抓取零件
”

。 它更确切地说 ， 也 明显轻巧 了 利勃海尔齿轮加工技

是
一

个 ３Ｄ 图像识别软件 、 机器人和控术观公司 自 动化研发负责人 ，
工学硕士元 、 激光标记 、 带 自动化和滑行 自动化 、

制 系统的集成 。 就算是顺序杂乱无章的Ｔｈｏｍａ ｓ Ｍ ａｔｔｅ ｒｎ 说道 。 高架系统 、 装载系统 、 存储系统和附加站 。

零部件也可以抓取并摆放到位置上 。在
一

块触摸屏上 ， 操作者可 以看到由此 ， 利勃海尔可 以
一举提供完整的 自

在生产线的首端或末端 ，
经常安置

一“

他的
”

零件和集装箱 ， 以及摆好的抓取动化链条 。

个机器人室 。 早在 ２０ １ ０ 年 ， 利勃海尔就姿势 。 他将非常直观地通过可能的和必
“

箱子里的抓手在很多领域仍然是 尚

开始研发 自动化技术 Ｂ ｉｎ Ｐ ｉｃｋｉｎｇ 系统的
一

要的调节 ， 来指导准确快速地进料 。 故未实现 自 动化的最后
一

个步骤 ，

”
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站式运输 。 通过享有专利的八轴系统 ， 达障诊断也发展到 大范 围 ， 开放的功能使Ｍ ａ ｔ ｔ ｅｒｎ 解释说 。

“

然而 ， 在这里也是基

到将运输集装箱腾空的最佳可能性。得使用 者迅速地建立 了对系统的信赖 ， 于工作保护规定呈现 出提高 自 动化程度

迄今为止在源代码编程 中都需要服从而减少了培训开支 。 的 明显趋势 。 连续负 载在高度 同 步时对

务信息 。 为 了尽可能地扩大潜在的操作机器人室仅仅是利勃海尔 自 动化世于工人来说是完全不合理的 。

”

机器人室

者 ， 利勃海尔如今简化了控制 。

“

我们新界的
一

部分 。 这家企业有意提供完整 的和 Ｂ ｉｎＰ ｉ ｃｋ ｉｎ
ｇ 系统在此展示了解决方案 ：

的 图形用 户界面实现 了数据输人的全新 一站式 自 动化系统 ， 比如输人与输 出 单从头开始 自动化 。 ＣＺ３
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