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人机协作

无需惧怕机器人
目 前为止汽车工业是 人与机器人协作的首片领地 。 由于操作者与机器人共同工作变得越来越

简单 ， 自 动化应该很快会从中等程度发展为一种常态 ， 人体工学 、 生产压力和竞争压力都验证了

这
一点 。 同时 ， 这种 ０ 动化在不同领域打开了新的投人可能性 。 面对机遇 ， 谁都不该心存畏惧 。

文 丨 Ｖ ｉ ｃ ｔｏ ｒ ｉ ａＳｏ ｎ ｎｅ ｎ ｂｅ ｒｇ

着五 角 大楼和 谷歌对无人机和汽却精力 充沛的 伙伴的优势和投人的可能处于行业领先地位的机器人生产商将展

车等 自 主 系统投人 了 更高 关 注 ， 性 。

“

人机协作改变 了工业生产 。 机器示机器人是如何成为生产过程竞争力和

尤其是生产制造企业 ， 开始寻求集成和人是吵杂且具有很大危险性的机器 的 印灵活性的关键 因素 。 由 此不仅仅是两种

协作的解决方案 。

一

些在考虑替代人工 ， 象在此期间也有明显的改变 ，

”

Ｕｎ ｉｖ ｅ ｒ ｓ ａ ｌ形式更接近核心 ， 而且机器人与人类也

而 另 外
一些则追求

一

种 人机在智能与生Ｒｏｂｏ ｔ ｓ （优傲机器人公司 ）
ＣＴＯ

，
Ｅ Ｓｂｅｎ Ｈ ．更加靠近 。

“

未来 的科技必须能够适应

产率上实现互补统
一

的 系统 。 最好的状Ｏ ｓ ｔｅ ｒ
ｇ
ａａ ｒｄ 说道 。 不断变化的客观周边环境和人的作用 。

”

态是 ， 这两方最好能够理解和接纳对方。上一届 Ａ ｕ ｔ ｏｍ ａ ｔ ｉ ｃ ａ２ ０ １ ４ 展 览上清Ｆ ｅ ｓ ｔｏ 公司机电
一

体化系统研究部门 Ｄ ｒ ．

－

如今我们对这种介绍 比 以往任何时候都楚地表明 了
一个观点 ， 人和机器人在不 Ｉ ｎｇＡ ｌ ｅｘａｎｄｅｒＨ ｉ ｌｄｅ ｒｂｒａｎｄｔ 工学博士说道 。

更加 紧密 ， 因为在这之前的时期是人们久的将来会联 系地更加紧密 。 同 样 ， 在

对跟机器人接触充满畏惧的时期 。 在很 ２ ０ １ ５ 年的汉诺威展会上 ， 下
一

代机器人 在近距离接触上更安全

多领域都可以看 出这位没有感情交流但也将受到瞩 目 ， 并且更加吸引专业观众 。机器人得以进行更多 的近距离接触

４６ＭＭ 现代制造 ？
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？Ｖ秦
一
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Ｉ图 １ 安装了小型 ３Ｄ 照相机的生物搬运

手臂将来可以在房间里自如导航移动 ， ３＾▲

并且躲避障碍物

＾９ｉ
纖酬祖 正帛

“

削繼娜
’

， 確編 丨 丨 ｌ
ｊ

ＵＨＢ｜
公 百

］ 在 ｈ 丨Ｂ ｉＡ ｕ ｔ ｏｍ ａ ｔ ｉ ｃ ａ 展 会上 介绍 的 Ｃ Ｓ ９ 拉 制 器上的 Ｔ Ｘ ２

手臂那样 。 力》酿贼触自 ，細链鍵粧雜麟 ， ｆ

集 成 传感 器 ， 机 器 人 丨 以 识 别 到 靠 近 他 的 人 类 ，

》 卜 丨 ｍ 动 降

低 自 身速度 ， 到
－

个保持低速工作的程度 。 只要机器人重新 ？

通过它的
“

感知
”

程序认识到 周 围没有難人类 ， 它就可 以

恢复到之前的速度水平 ， 像平常
－

样工作 。
丁乂２ 六轴 系列 加

载 （

＇

Ｓ ４ 柠 制 器 经 山 德 Ｍ 技 ４Ｕ ｆ  Ｉ办 会 认 ｉ 丨 ： ．

Ｉ Ｍ Ｉ 满 足 安 ｋ 认

证 Ｓ Ｉ Ｌ３
－Ｐ ｌｅ 的要求 。

这－点绝对是 当前安全性和 自 动化融合的重要标准 ， 优

傲机器人在其第三代轻 机器人 ＵＲ ５ 和 Ｕ Ｒ １ ０ 上加 以使用 。

同样 的标准计算和德国技术监督协会认证可 以灵活地安置机

器人手 ： 无需保护 围栏 ， 可携带并可快速设置程序 。 配置了

新功能 ， 同 时还具备可调节的安全功能 ， 这款六轴 曲 臂机器

人作为
－款可称重范酿 ５

￣

１ （＾ 的麵机器人 ， 翻于任何
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＇

ｉｒ ｎ
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＇
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ｉ
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从全世界 来看 ， 当 今的轻型制造机器人既要完成大批量 ， 又

要完成 中型或者小批量生产 ，

”

Ｏ ｓ ｔ ｅ ｒ
ｇ ａ ａ ｒｄ 认 同 了 巨大的需求

量 。

来自于生物学的灵感＾ｒ ＞

当人们讨论起轻型制造机器人和 人机协作 的主题时 ， 知

名 制造商 ＫＵＫＡ 总是会被提到 。 它的 ＬＢＲ ｉ ｉｗａ 机器人可 以配

合各种不 同 的需求 ： 从在塑料框上安装 了玻璃显示屏 的托盘

架 ， 到汽车车身 自 动堵塞 。
Ｌ Ｂ Ｒ ｉ ｉｗ ａ 时刻准备着 ， 如果必要

的话 ， 完成非人体工程学的任务 。 电话 （
Ｔｅ ｌ

）
：＋ ８６ －

１ ０
－

６ ３ ３ ２６０９０
－

９８

得益于这个部 门 的灵活和实验 ， 在机器人发展 中 融人 了传真 （
Ｆａ ｘ

）
：＋８６ －

１ ０
－

６ ３ ３ ２６０９９

生物学技术功能带来 的灵感 。 由 此 ， 机器人变成 了温柔可沟 Ｅ
－

ｍ ａ ｉ ｌ ： ｍｍ＠ｖｏｇ ｅＵｏｍ －ａｉ

通的工作助手 。 生物结构 ， 也就是所谓的
“

软机器人
”

， 实现ｗ

￥
ｖ〇ｇｅ ｉ弗 戈工业媒体Ｂ Ｂ ＩＢ ｆａ ｅａｅａｋｔｉＥ ｌ；Ｊ

广告

ｗｗｗ ． ｖｏｇ ｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃｎ ｉ ＳＭｔｌＭ ｆ ｌ器 Ａ ２ ０ １ ６
－

０ ５
．
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了这
－

可能性 。

“

迄今为止 ，
工程师们都 作系统 ，

’ ’

Ｈ ｉ ｌ ｄ ｅ ｂ＿ ｔ 继续说道 。

“

抓取

专注于改进机器人结构的严谨和精确度 。 那个零件 ！
”

，

“

张开抓手 ！

”

，

“

返晒

随着人机协作的推广 ， 在人与机器人分 出 口 位置 ！

”


所有这些命令 ， 轻型

工协作中 ， 促生 了酸麵机器人手臂 ： 机器人借助于誠的 图像和语言识縣

拥有各方丽離 ， 魏雛、 可健 、 统 ， 辦 了将棘麵 丨舖雜。

“

原 ３＾？

敏感和类生物 的 身体结构 ， 这些都是所 则上来讲 ，
工程师们 当前細发工作 中１ １

谓的软机器人的典型特征 。

”

弗劳職夫 主要着重于几何 优化和 计算规 则 的 完

研究院机械与 自 动化研究臓器人ｓｉ理 善／ ｒｌ

系统部长 Ｍａ ｒ ｉ ｎ Ｈａｅｇｅ ｌｅ 说道 。

一个新的
“

此外 ， 关注生产技术的灵活度 ， 保

方 向 ， 在企业工厂 中 已经宣称为下
一

次 持生产材料使用 的稳定性 。
Ｈ ｉ ｌ ｄｅ ｒｂ ｒａｎｄ ｔ

图 ３ 在工业人机协作中的灵活的软机器人助手

革命 。 这种在美 国和瑞士 已经大量应用就辅助 系 统 的 当 前 工 作进行 了 描 述 。 的模样

在生产 中 的技术 ， 现在也将在德 国得 以Ｆ ｅ ｓ ｔ ｏ 的研究员 们主要致力于联合项 目

贯彻 。 Ｉ Ｎ ＳＥＲ０３Ｄ 微型 ３Ｄ 摄像机的研究工作 ， 人类机器人系统进行研究 。

它 的 原 型 是大 象 的 鼻子 。 最 晚 替有 了它 的帮助 ， 类生物搬运助手将来在软机器人系统将大量知识技能联系

换 的非常 明 确 ， 那就是 用 Ｆ ｅ ｓ ｔ ｏ 和它 的房 间里就可 以 自 主 导航 ， 从 而避开 障在
一起 ， 目 的在于其直观 、 安全又可推

可 伸缩 抓手 仿生物搬运助 手 。

“

用碍物 。 第
一

台在人与技术相互作用 方面荐的相互协作 。 电子化 、 传感 以及传动

这种仿生物搬运助手将实现
一

次 巨大的采 用 新应用 的 ３ Ｄ 摄像机实验设备 ， 在技术在此相互交织 。

“

甚至精准的折叠分

变革 ， 使得处理技术完成人机协作的变２ ０ １ ５ 年 中旬完成并投人测试 。层技术也需要 以新的结构方式作用 于机

革 Ｈ ｉ ｌ ｄｂ ｒａｎｄ ｔ 宣称 。 器人 。 软机器 人系统 同 时还可能有其他

压力伸缩结构是特别轻质并且可伸 软机器人作为智能机器人生产方式 ： 加强的可持续的方式代替传

缩 的 ， 目 的是人与机器直接接触的部分作为典型的转变 ， 可 以说是从线性统的组装方式 ， 产 品可 以做成 自 己生 长

没有 危 险 。 每 当 遇 到 接触碰撞 的时候 ， 控制 、 呆板的机器人毫无疑 问地向灵活 、 发展的 。

”

弗劳恩霍夫研究院机械与 自动

辅助 系统都可 以立刻弯 曲 ， 因 此就不需灵敏的工作伙伴的转变 。 由 此 ， 可伸缩化研究所的 Ｍ ａ ｒ ｔ ｉ ｎＨ ａ ｅ
ｇ
ｅｋ 说明道 。 这

要像传统机器人那样小心地与工人隔离机器 人可 以适应各种特殊的复杂任务 。 种生产建设和 产 品技术的交织融合属于

开 。 与重型工业机器人相 比 ， 生物操作不 仅仅是按 照 其预订程序那样可伸缩 ，
Ｆ ｅ ｓ ｔｏ 生物操作助手的特点 。

系统具有独特的承载关系 ， 灵活 的运动而是根据其灵活的材质和灵敏的零部件软机器 人的未来前景可谓 不 明 确 ，

范 围 ， 具有更多 的 自 由 度并且能更有效实现了可伸缩 。 各大学校 、 研究机构和因 为这种 新兴 的 准 则 仍 处于初级阶段 ，

地利用 资源 。 公司都 已经开始致力于对生物优势在工但它却充满 了希望 ， 因 为
一

个具有直观

“

特殊 的挑 战在于运 用 新 的生产程业生产 中 的优势研究 。 比如卡尔斯鲁厄特质的温和 的机器 人在 印象 中 比较容易

序 ， 经过选择的激光成型 （
Ｓ Ｌ Ｓ

） 制造科技研究 院 （
ＩＣ １ Ｔ

） 将就软机器人人造被其工 人合作伙伴接受 ， 作为
“

单
一呆

出 灵活 的 、 可伸缩的 、 易 制造的手动操皮肤的课题 ， 触觉接近传感器和可便携板
”

的 变 化方案 。

“

软机器人与生产 的

融合宣布人机协作的
一

个新阶段的到来 。

獮■■它为 人与机器人的合作带来 了更多 的 灵

＼ 活性 。

”

麵娜人公司的Ｑ ｓ ｔｅｆ
ｇ
ａａｒｄ 说。

ｉ１ｆ＊ １
－ｒ， ＼ 未 来 不仅 仅是在软机器人领域 ， 而

＾

且在整个人机协作领域都值得期待 ， 传

離 、 传郝术雛縣麵发展 。

“

未

細生产観 过安全的机器人和无危险

Ｉ ：Ｕ Ｒ５ 和 Ｕ Ｒ １ ０ 型 号 的
定的状态或者至少通过传感器 （ 触感式

机器人后
，

Ｔｒｅ ｌ
ｌ ｅ ｂｏ ｒ

ｇ 和 电 容 传 感开 关 ） 来实现 。 此 外 ， 用

丨

！？ ｓｓ

司

＝卜 与 人协 作 的机器 人 的 生 产 价 格 ， ＆ ：

人工职位产 ，

”

Ｈ ｉ ｌ ｄ ｅｂ ｒａｎｄｔ 这样顧着前景 。 仰

４８现代制造 ． ｒｎｔｌ 业ｉ ｌＳＡ ２ ０ １ ６
－

０ ５ｗｗｗ ． ｖｏｇｅ
ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ


