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助理机器人

能在生产中辅助人类的机器人
越来越多的助理机器人在生产中投入使用 ， 为 了确保这种安全的 人机合作关系 ， 合适的安全

传感器与钳夹器技术一样重要 。

文 Ａｎ ｎｅｄｏ ｒｅＭ ｕ ｎ ｄｅ

１ ５ 年 １ ２ 月 ９
、

１ ０ 日 在慕尼黑召理机器人的设备 ， 可 以安全 、 有效 的使可 以进行高效的生产哪怕 只生产
一

件产

开 了 第二届 ＶＤ Ｉ （德 国工程师用在生产企业 中 。 品 。

”

协会 ） 专业研讨会
“

生产 中 的助理机器研究所及会议带头人 Ｐ ｒｏ ｆ ． Ｄ ｒ ．

－

Ｉ ｎ ｇ ．助理机器人原则上特别适用 于那些

人
”

， 解释了人与机器人合作 （
Ｍ ＲＫ

） 在Ｈ ａｎ ｓＷｅ ｒｎｈ ｅ ｒｖ ａｎｄ ｅＶｅｎｎ 解释道 ，

“

在要求能获得高质量和智 能过程控制 。 同

工业生产 中 的应用 。 苏黎世应用 科技大工业 ４ ． ０ 的背景下 ， 这个命题显得格外样 ， 也适 用 于复杂 的 连接 和 装配操 作

学 ＺＨＡＷ 机电一体化系统学院十年来
一 有意义。 助理机器人的解决方案是工业中 ， 以及单调反复 出 现的操作流程 ， 特

直在研究课题为人类和机器人在 同
一工４ ． ０ 草案中 ， 生产制造的关键元素 。 当它别是在一些不符合人机工程学条件的工

作空间 内工作的课题 。 经过机 电
一

体化被正确使用时 ， 便能完成智 能化的生产作或者操作沉重的组件时 。

“

助理机器

系统 ＩＭ Ｓ 学的研发 ， 实现了被称之为助过程控制 ， 这是种崭新的人机合作形式 ， 人对于工作人体功效学做 出 了 杰 出 的贡

３ ８１？１＊ 现代制造 ．

１ ！？１ ；１動 １
１ ［ １器八 ２ ０ １ ６

－

０ ５ｗｗｗ ． ｖｏ
ｇ
ｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃｎ



Ｆｅａ ｔ ｕ ｒｅ ｓ
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献 ， 同 时解决 了未来工厂劳动力老龄化 的车 门 ， 然后把它 固定在所需安装位置

所带来的 问题 。 人类的认知能力和机器 上 。
Ｌ ａ ｓ ｅ ｒＳ ｃ ａｎ 系统 同 时雌机器人的

＝

 ：Ｐ

的力量相结合 ， 产生 了最好的耐力和精 工作区域 ， 如果工人在这
－

阶段踏人机

确性 。

”

ｖａｎｄｅ Ｖｅｎｎ翻。器人的活动 区域 内 ， 机器人就会迅速停

止 。 员 工通过观察信号灯 ， 判断何时可 ｉ

．

ｊ

与机器人手牵手 以进入机器人的工作麵 。 当机器人将
｜ ｜

位于德国 ＲＵ ｅ ｓ ｓ ｅ ｌ ｓ ｈ ｅ ｉｍ（ 吕 赛尔斯车 门 定位完成后 ， 它与其工作路线 同时

海姆 ） 的欧宝集 团 （
Ａ ｄ ａｍＯ ｐ

ｅ ｌ
） 项 目 停止 ， 然后工人进入机器人的工作区域 ，

女工麵 Ｊｕ ｄ ｉ ｔ ｈ 八 ？
〇 丨 （１ 和集 团 中央生产 将车 门 固定在汽 车上 ， 最后按 下按钮 ，

计划 、 外部小组领导 Ｈ ａ ｒ ａ ｌ ｄ Ｐ ．Ｓ ｃ ｈ ｅｎ ｋ
， 释放机器人 ， 使其 回 到初始位置 ， 开始

＂

ＭｆｌＫ．

阐述了
一

个关于人与机器人合作的具体 、 进行下一次安装操作 。 此时工人必须离

准备批量实现的应用 实例 ： 在德国马格开机器人的工作区域 ， 并再次通过激光ｒａ ｉ图 １ 办黎世应用技术大学机电
一

体化系统学院

德堡 （
Ｍ ａ

ｇ
ｄ ｅ ｂ ｕ ｒ

ｇ ） ， 欧宝与 Ｆｍｉｎｈ ｏ ｆｅ ｒ扫描仪进行监控 。

”

Ａ
ｐ ｏ ｌ ｄ

描述 了这
一生 Ｉ Ｍ Ｓ的Ｐ ｒｏ ｆ ． Ｄ ｒ ．

Ｉ ｎ ｇ ． Ｈ ａ ｎ ｓ Ｗｅｍ ｈ ｅ ｒ ｖ ａ ｎ ｄ ｅ Ｖｅ ｎ ｎ

研究学院工程经营和工厂 自 动化论坛共产程序 。 说
，

“

助理机器人解决方案是工业 ４ ． ０ 草案 中 ，

同 合作 的试验计划 中 ， 尝试 了 在 欧宝

Ｉ ｎ ｓ ｉ

ｇｎ
ｉ ａ 车型上使用 Ｍ ＲＫ

， 用于其车 门合成材料工此中的助理机器人

的生产 。 从试验 中得 出 的最终数据既包助理机器人的应用 不仅可 以改善员作仪器相 比 ， 可 以抓取更 多 不 同型号的

含 了真实的生产数据 ， 又含有流水操作工工作 中 的人体工程学 ， 而且可 以减轻车 门 ， 以前使用 的仪器在改装型号或在

的原始周期时间 。 员 工繁重 的 工作 。

“

操作工艺 明 显变得装配额外型号的车 门 时 ， 往往会发生掉
“

机器人通过悬挂装置抓住运送过来灵活 了 。 合 作机器 人 与 以 往使 用 的操落 。

”

Ａ ｐ
ｏ ｌ ｄ 还讲述 了 另

一

个用 途 ， 位

２０ １ ５ 年全球工业机器人销量美的与库卡签订投资协议

日 〇

 ２ ０ １ ６ 年 ６ 月 ２８ 日 ， 全球领先的消费家电及暖通空调

２ ０ １ ５ 年 Ａ Ｂ Ｂ 公司工业机器人的销售量达到了 ２如 ０００ 台 。 相系统工业集团美的 ， 今日宣布与全球领先智能自动化解决

应的 ，全球增长较前
一年提高了 

８％
。 国际机器人联合会 Ｉ Ｆ Ｒ 重申 ，方案供应商德国库卡集团签订具约束力的投资协议 ， 并列

最大的需求量来自汽车工业领域 。 出美的于启动收购库卡所有股份的自愿公开要约收购流程

纵观全球销售市场 ， 中国地区的增长量达到了 １ ６％
， 继续拥后对库卡的各顶承谱 。 美的于 ２ ０ １ ６ 年 ５ 月 １ ８ 曰宣布要约

有工业机器人最大的销售额 。 尽管一般出于投资观望 ， 中国市场收购的意向 ， 并子 ２ ０ １ ６ 年 ６ 月 １ ６ 曰正式开始要约收购 。

仍然达到了 
６６ ０００ 台 ， 其中还包括了中国制造商 ， 远超平均水平 ，双方同意投资协议期限为七年半 。

占据买方市场第一的重要位置 。美的董事长兼总裁方洪波先生表示 ：

“

根据该投资协

然而 ， 对工业机器人的需求远远低于 Ｆ Ｒ 的预测 ， 低了约议 ， 库卡与美的已同意战略合作的细节 ， 并证实我们对库

３ 〇％
。 而不包含中国的亚洲市场 ， 仍拥有 ７８ 〇〇〇 台销售量 。卡 、 其股东 ＇ 客户及员工所作的多方面承诺 。 我们对库卡

欧洲销售量创纪录的提高了 ９％ ， 达到 ５ ００００ 台 。 东欧的增的投资
一

定会为两家公司创造长远价值 。 同时 ， 我们欢迎

长达到了Ｍ％ ， 成为全球范围内增长最快的地区 。 同样 ， 在北美多元化的股东架构 ’ 所有股东对库卡的持续投入对库卡集

洲也获得了历史性的成果 ： 美国 ＇ 加拿大和墨西哥销售增加到了团整体而言都是有利的 。 我们注意到并欢迎库卡管理层及

３４ 〇〇〇 台 ， 较前一年增长了 １ １ ％
。 其监事会对此要约收购的正面评价 ， 并期待与所有利益相

在所销售的町器人种类中 ， 占大比重的是弯曲手臂机器人 。关方展开合作 ， 协助库卡在机器人 、 自动化及物流等多个

因为它多样的应用领域和变量的多样化 ， 使这一型号的销量在所行业扩大领先地位 ， 尤其是加快在中国市场的发展 ， 从而

有地区能保持持续增长 ， 在 ２０ １ ５ 年达到了历史性的 １ ５ 〇 ０ ００ 台 。实现加速增长 。

， ’

“

在工业 ４ ． ０ 时代中 ， 汽车工业扮演了领军角色 ， 它们拥有美的副总裁顾炎民表示 ：

“

库卡的员工和他们的创造

最新的机器人技术 ， 幵创了人类与机械合作关系 ，

”

Ｋ ｕ ｋ ａ 机器人力是公司的主要优势及成功的关键 。 我们希望借此优势 ，

有限公司 Ｃ ＥＯ
，Ｓｔｅｆａ ｎ Ｌ ａｍ ｐａ 说道 。 透过发展及投资创造更多机遇 。

”

ｗｖｗｖ ． ｖｏｇｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃｎ朋ｔ工业 Ｉ Ｉ器 八 ２０ １ ６
－

０ ５
？

ＭＭ 现代制造３ ９



技术前沿 ＩＦｅａ ｔ ｕ ｒｅ ｓ

于柏林的Ｐ ｉ ４ｒ ｏ ｂ ｏ ｔ ｉ ｃ ｓ公 ｒｒ
ｊ 出 ｉ

＇

ｉ ｉ

＇

ｉ 的 仅
，

ｉ

；

ｆ Ｔ ＃＾




Ｐ
ｉ ４ｗ ｏ ｒｋ ｅ ｒｓ机器人 ， 可 以高效执

…

一

－Ａ— Ｉ

有复杂运麵嶋 ． 曝

義歡 ｜
丨

；
（

＾Ｈ ．

接任务』 为配有
—

体化的影像处理和

力 传感器 ， 于是它 有机 会实现敏感的连

Ｐ ｉ ４ｒｏｂｏ ｔ ｉ ｃ ｓ公司执行股东
Ｍ ａ ｔ ｔｈ ｉ ａ ｓ ： 錢

ｋ疏 说 ：

‘ ‘

在欧洲使 用 助理机器人可
、

：
．

｜
以 沐观 出 强妗 济 效益 ， 卄 Ｉ Ｉ ． 楛助 屮 ｌ

〇Ｖ
！

营时就节省 了 １ ２０ ０ ０ 欧元 。

”

在慕尼黑 图 ３ 在蒂森克虏伯的系统工程的装配任务中使用麵 和工业 ４ ． ０

举行 的 ＶＤ Ｉ 专业研讨会 中 ， 介绍 了双

臂助理机器人在合成材料工业 中 的生产可重复的质量水平 ， 以及提高
一

个精确从市场分析 中 我们 得知 ， 机器人 、

实例 。可扩展的生产力 。特别是人与机器人应用 有着 巨大的增长

‘ ‘

只有能 自 发地 、 直观地调整和反应空间 。 位于德国 Ｏ ｓ ｔｆｉ ｌ ｄｅｍ 的 Ｐ ｉ ｌ ｚＧｍｂＨ

敏感机器人的自动化设备的设备才能实现人与机器人合作 。 敏感 负 责 传 感器 的 高 级 经 理 Ｄ ｒ ．Ｒ ｕ ｅ ｄ ｉ ｇ
ｅ ｒ

传统 自 动化设备 向 人们展示 了其巨的 自 动化设备为这些提供 了解决方案 。

”

Ｆ ｒ ａｎ ｋ 解释道 ：

“

如 今 已经实现的 Ｍ Ｒ Ｋ

大 的精度和其完 成重复任 务时的效率 ， 位于 Ｌ ｉｎｚ
（ 奥地利林芷 ） 的 Ｆ ｅｒｒｏｂｏ ｔ ｉ ｃ ｓ 柔应用 是把重点放在低负荷的机器 人上 。

实现 了显著的质量和生产力 的提升 。 然性机器人技术有限公司创始人和 Ｃ ＥＯ为 了 不超越规范参数值 ， 考虑 到 了很多

而面对灵活多变 的进程时 ， 答案是未知Ｄ ｒ ．Ｒ ｏｎ ａ ｌ ｄＮ ａ ｄ ｅ ｒ ｅ ｒ 指 出 。 Ｎ ａ ｄ ｅ ｒ ｅ ｒ 接着边界条件 ， 例 如 ， 考虑冲力 和挤压力 。

”

的 。 补充道 ，

“

那些要求体会到感受 （触觉 ） ， 对于高 负 载 的机器 人的挑 战 明显 更大 ，

这种情况下就需要装配敏感 的 自 动需要能灵活更换不 同生产过程场景的地Ｆ ｒ ａ ｎ ｋ 补充道 ：

“

这里必须设置安全传感

化设备 。 它在工业 自 动化设备 中拥有如方都需要敏感 自 动化设备 ： 安装工作 、 器作为关键 ， 用来确保能实现这些 ＭＲＫ

同人类
一

样的触觉和 自 适应性 ， 因此可表面加工 、 切削 、 连接或者操控 。 它适应用 。

”

此外 ， 在慕尼黑举行的会议上 ，

以使敏感的手工作业保持在
一

个稳 定 、 用 于所有领域 、 所有材料 。

”

他 还 介 绍 了 参 照 丨 Ｓ Ｏ １ ０２ １ ８
－

１ 和 Ｉ Ｓ Ｏ

１ ０２ １ ８
－

２ 标准生产 的人与机器人合作 ， 它

胃黯擔絲麵艮 （
ＰＭ麵专

－

Ｖ
Ｖ

 Ｔ．

、

ｌ ｋ ４ ． ０ ｌ ｆ

＇＿ ｄ
＇

Ｐ＿ Ｍ Ｒ Ｋ
。 ^

Ｈｔ ＝ 

＂

 （

；

－

 ） ｛
ｊ

；

ｉ
；

８ ｊ ；
ｆ

ｊ
． ｉ

ｉ＾ ｄ ｉｆ

，

ｉ

；
：

［ ｉ
ｉ ^

，

遞
ｆ ｉ

；

Ｊ ｌ
） ｒ －

－

｜ ｎ
ｙ

－ Ｉ＾ Ｉ ＇ ａ ｒ ｄＶＶ ｃ Ｉ ｌ ｈ ｒｏ ｃ ｋ ｉ

： ： ； ｉ 〇

过它 的使 用 改 善 了 １ ： 作 ，

图 ２ 以拥有活跃 （
敏感 ） 接触法兰面的 Ｆ ｅ ｒ ｒｏ ｂｏ ｔ ｉ ｃ ｓ ＡＣ Ｆ 作为核心组件 ，

一

个助理机器人正在打磨
＿体工程学 ’ 增加生产 了 灵活性 ’ 提＿ 了
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