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装箱机器人

移动式装箱机器人

Ｆ ｒ ａｕｎｈ ｏ ｆ 生产技术和 自 动化研究所 （
Ｉ ＰＡ

） 为德国 ＳＥＷ－ Ｅｕ ｒｏ ｄ ｒ ｉ ｖ ｅ 公司开发 了
一

个 丨 ｜］于
“

装筘
”

的解决方案 ， 在装箱过程中 ，

一个位于移动助手系统上的机器人可以在多个生产工段上工作 。

文 
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Ｆ
ｒ ａｕ ｎ ｈ ｏ ｆ生产技术和 自 动化研究所诺威博览会上展示 了移动式

“

装箱
”

后 ，移动搬运机器人是多种可 以帮助人

的科研人员多年来
一直从事

“

装箱
”

就开始与 Ｉ ＰＡ 的科研人员
一起合作将其类完成无压力输送工作的移动助手之

一

，

这
一

技术方案的研究 ，
也就是针对任意集成至生产 中 。 与现有的应用 相 比 ， 新人类和机器人之 间 的合作会越来越默契 。

配置对象 、 基于机器人的分拣 。发 明 的 系统具有多方面的技术创 新性 ， 由于人类可能会 出 现在机器人工作的 区

该方案的软件 ｂ
ｐ
３ （

Ｂ ｉ ｎＰ ｉ ｃｋ ｉ ｎｇ
３Ｄ

）可 以移动使用 。 机器人手臂将未加工 的域 ， 科研人员必须为移动平 台和机器人

使用 了带有多个传感器的开放式接 口和机锯段从箱子 中拣 出 ， 并将其放置在通往手臂制 定安全措施 ， 这些安全措施可 以

器人系统 ， 由于软件能够非常迅速地计算加工 中心的输送带上 。 通过较小的投资代价实现 ， 而且可 以很

出对象的位置和抓取意 图 ， 通常只需几分出于智能连接 目 的 ， 移动式搬运机方便地用于其他系统 。

之一秒 ， 因此可以实现很短的周期 ， 这样器人进人下
一

个工作站 ， 它从输 出 传送

该方案就成为
一

种能够取代人工分拣和运 带上取下加工后 的工件 ， 将其放置在
一 多 用途处理系统可集成 至 ！ Ｉ联网

送工件的有效方法 ，
已被多次用在工业中 。 个硬化支架上 。 由于硬化过程可能导致生产中

Ｆ ｒ ａ ｕ ｎ ｈ ｏ ｆ生产技术和 自 动化研究所工件严重变形 ， 机器人在此处必须使用目 前 ， 该系统代表了最先进的技术

在 Ｓ ＥＷ－ Ｅ ｕ ｒｏ ｄ ｒ ｉ ｖ ｅ 公司使用 了其最新发 它的立体摄像机 ， 以辨别单个工件 图片 ， 水平 ， 凭借其创新技术提供 了诸多 的应

明 ， 自 从这家位于 Ｂ ｒ ｕ ｃ ｈ ｓ ａ ｌ 的企业在汉并将其可靠地放入 。 用 可能性 。 从远景来看 ， 这样灵活的操

作系统也能集成到新的联网生产 中 。 它

Ｉ 、 可 以实现分配式应用 ， 从而让机器人 系

ＳＨＥ （

统 本 身 成删 的 精益客 户 端 ， 即 作为

１
刚“ ＇

１

就

Ｐ９
！ｍｉ

＾ ＇

Ｔ３Ｐ｜ｌ


ｉ

？ｆ
ｉ

？ｉ
ｐ｜

？

｜

ｐ该解决方案未細潜力 无限 。 如果
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通过数据的集 中管理 ， 可更加轻松

＇

＇ 有效地应对不断增 加 的多样性 ， 记忆新
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＿ 成 ， 由此确保 了经济性 ， 提高 了操作的

＊＿
賴性搬細可支配性 。

＾
此外 ， 大量的使用移动平台 （ 如这

里 的
“

装箱
”

） 会使物流更臟活 ， 同

图 Ｓ ＥＷ Ｅ ｕｒａｄ ｄｖｅ 公司的移动式搬运机器人可以抓取无序摆放的工件 ， 并使其有序放置 ， 以利于Ｓ
日植 过 单 个生 产步骤 的联 网 使过程 更
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步加工 加
“

智 能化
”
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