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目 标是在偶然突发情况下 ， 比嫌紐障
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 或者突然加人更紧急的订单时 ， 能够动态
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－

点是 ， 要像在大鍵生产
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广泛通信作为基础

Ｍａｒｋｕ ｓ  ［〇＾ 博士认为 ， 自２ ０世纪

８０ 年代 以来 ， 在 自 动化工厂建立 的通信

Ｊ１协议 的基础上 ， 继续深人发展的不间

断的信息通信 ， 是工业 ４ ． ０ 的转折点 。

“

在

工业 ４ ． ０ 中 ， 所有的设备都能相互进行通
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的最近
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层接 口 。

雄克机械手是在工件加工完成后接

所有连接设备及单元间广泛通信 ， 设备 、 控制技术以及管理层面之间触的
一

个模块 。 未来 ， 它将具备识别工

的透明 度 ， 对事件的 动态响应三方 面 是通往工业 ４ ． ０ 道路 上 的核心 Ｗ 素 。 件是否满足设计公差 、 设计重量或者设
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技术和抓取 系统的 市场 引领者 ， 是如何预估工业 ４ ． ０ 的潜力 ， 以 及在实现能够判定工序是否能够按计划继续执行、

工业 ４ ． ０ 方面如何安排产品组合并 自行生产做出 了 讲解 。 是否进入质量改进工序 、 或者是否判定为

不合格产品并丢弃 。
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工业 ４ ．０ 引导

为 了缩短企业进入工业 ４ ． ０ 的进程 ，

ＶＤＭＡ 和达姆斯塔特工业大学的专业数

速变化的市场 、 短的产品周期 、 日产中非常具体的要求 ：
工业 ４ ． 〇 必须提供据处理学院 （
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益增长的产品多样性和持续增大的灵活和多适应性的组件以及结构 ， 这也让研究所的 ｗｂ ｋ 生产技术所 （
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） 就
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价格压力成为 了现代生产的特征 。
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朝着小批量产品经济型生产成为了可能 。 未来 ， 业 ４ ． ０ 的引导
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这个主题进行了合作 ， 这
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临 问题的解决方法 。
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工业 ４ ．０ 所有措施的 目 标是在尽础 ， 在最短时间 内做出响应 ， 以及适应并的企业发展 。 这个引导指出 了企业如何让

可能透明和经济的情况下实现广泛的灵活进而优化生产工序 。 以雄克 自 己的生产为自 己特有的强项和竞争力继续发展的具

生产 。
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图 ２ 雄克抓取系统实现 性诊断能力 。 智 能机械手的应用 范围在

＿＿一肩 了从机械手指到 ｅ ｒ ｐ 系 于 ： 智能工厂 、 人机交互 、 持续监控 （情

况监控 ） 、 预先维护 、 敏感性检测或者是

、

在线质量监控 。
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展道路 。 在这个过程传感技术作为重点
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中必须考虑智能工厂 在雄克看来 ， 首先传感技术在搬运和
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巾智祖縣獅ｓ 装配 巾翻輕侧 。 如今雄克已经提供
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的多层次性需求 。 它 了很多具备检麵能的标准机械手 ： 从带
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？？ｒ？？＿？ 集和情况的评估直到 手 ， 到带有定位控制和过载防护的简单 电

念和解决方案 。 在这个引导的研究过程对各种独立的情况进行响应 。 具体到雄动机械手 ＥＧＰ
， 再到集成了力检测和控制

中 ， 来 自 Ｄ ｉＫ 的 Ｒ ｅ ｉｎｅ ｒ Ａｎｄ ｅ ｒ ｌ 教授和来克机械手可 以细分为多个层次 ： 第
一个功能的雄克 ＥＧＬ 机械手 ， 最后到 以三根手
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用 的适应性方面给予其很大肯定 。 包括智能化的 加入 ， 使之成为集成式传感器可以高灵活性抓取的柔性雄克机械手 ＳＤＨ 。

雄克在 内 的 ４ 个试行企业对这个引导进的机 电
一体化机械手 。 借助虚拟物理化按照 Ｍａ ｒｋｕ ｓＫ ｌａ ｉ ｂｅ ｒ 的观点 ，
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我们将把

行了实用性检测 ， 成功在首批项 目 中 建系统 ， 此机械手具备 了通讯的能力 。 最这些知识和专业技术带人到现有以及新的

立了企业模型并改善了生产过程 。后是智 能机械手 ４ ． ０ 版 ， 在虚拟物理化工业 ４ ．０ 项 目 中 。
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实现工业 ４ ．０ 需要跨过

根据 ＶＤＭＡ 的引导 ， 为了进行工业系统基础上 ， 额外加上了互联网 的功能 。
企业间的边界进行紧密的相互约束和协同

４ ． ０ 的转变 ， 雄克建立了
一

个方法 ， 它指更进一步的是基于数据进行 自 主的响应 ，

工作 。 雄克看到了 自 身在发展智能互联和

明 了提升现在机械手为智能机械手的发通过互联网相互通讯 ， 并具有独立功能广泛适用的抓取模块上的优势 。
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