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机器人

示必对机器人产生畏惧

迄今为止 ， 汽车工业是首个需要开启人机协作模式的行业 ， 原因在于使用机器人越来越简便 。

因 为人们对生产中人性化的要求及企 收 而临着制造和竞争方 曲 的压力 ， 所以实现 自 动化生产很快

将成为中型企业的常态 。 为此 ， 自 动化对各行业开启 了新的可能性 ： 即使用机器人所带来的机遇 。
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众多媒体 中 ，
Ｐ ｅ ｎ ｔａ

ｇ
ｏ ｎ 和 Ｇｏｏ

ｇ
ｌ ｅ的探讨予以大力支持 。 Ｕｎ ｉｖ ｅ ｒ ｓ ａ ｌＲｏｂｏ ｔ ｓ趣 的 专业界 人士与最新一代机器人近

加大 了例如对无人机和车辆设置公司的 ＣＴＯＥ ｓ ｂ ｅ ｎＨ ． ａ ｓ ｔ ｅ ｒ
ｇ ａ ａ ｒ ｄ 表示 ： 距 离接 触 的 条件 也 已 经 形成 （ 图 １ ） 。

这样 自 主系统的 关注 ， 工业特别是生产
“

人机协作正在改变生产 制造 ， 在此期技术 领先 的机器 人生产 厂商 展示 了机

制造业正在寻求集成化合作式 的技术解间 ， 机器人在人们 印象 中 噪声大或危险器人 技 术如 何 能够成 为 生 产 中 更具竞

决方案 。

一方面 人们在致力于使用设备性大的形象正在转变 。

”

争力 和 灵活性 的 关 键 。 在 此 ， 人机协

替代人的工作 ， 另
一方面致力于让系统 、在 Ａ ｕ ｔ ｏｍ ａ ｔ ｉ ｃ ａ２ ０ １ ４ 展 会 上 ， 在作也受 到 了 人们进

一

步 的 关注 ， 机器

人与机器人能够相互合作 。 因 为在过去这个领域有这样
一

个 明确 的基本观点 ， 人也将会更 加 靠近它 们 的 同 事 。 对于

的
一

段时间 内 ， 机器 人与人的合作更为即 今后机器人 和 人会有更进
一

步 的合这
一

点 ，
Ｆ ｅ ｓ ｔ ｏ 公司 负责机 电

一

体化系

密切 。 许多行业看到 了人机协作的优势 ， 作 。 同 时 ， 在 ２ ０ １ ５ 年 的 汉诺威工业博统研究的 Ａ ｌ ｅ ｘ ａ ｎ ｄ ｅ ｒＨ ｉ ｌ ｄ ｅ ｂ ｒ ａ ｎ ｄ ｔ 博士

而有 些 行业却认为这样 的 应 用 没有意览 会上 ， 最新
一

代 的 机器 人 已 经成 为表示 ：

“

未来技术必须能够适应改变着

义 ， 但是在实 际应用 中还是对人机协作了 关注焦 点 ， 同 时 ， 让更多对此感兴的框架及人们 的介人 。

”
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更具安全性的合作关系能力为 ５
￣

 １ ０ｋ
ｇ 。 ０ ｓ ｔ ｅ ｒ

ｇ
ａ ａ ｒ ｄ 证实了该

如 ｓ ｔ ａｕ ｂ ｌ ｉ 公 司在介绍 ＴＸ２ 机器人 型机器人市场需求量大 ：

“

轻型机器人可

装有的 Ｃ Ｓ ９ 控制器时所讲的那样 ， 机器 作为汽车工业的喷龍器人或为工具生

人应 当与人更多地合作 ，
且其 中 机器人 产厂商提供很大 的辅雌 ， 该型机器人

应具备
“

开创性的安全功能
”

。 多数这样 最主要的功能还是适合用于 中小型生产 ｊＲｆ
的安全功能 ， 如安全加速和安全停止功 制造企业 。

”

能组成 了 人与机器人在没有防护 围栏 的嘴 、
＇

Ｍ提下安全可靠合作的翻 。 由于集 Ｊ￥ 灵感来自生物学

有传感器 ， 所 以机器人能够识别 出要靠自 人 们 谈 到 轻 型 机 器 人 技 术 和^

近操作人员 并 自 动减速 ， 在接下来 的生人 机 协 作 时 ， 会 很 自 然 地 谈 到 位 于

产作业 中 也不会有大幅度 的动作 。

一

旦Ａ ｕ
ｇ

ｓ ｂ ｕ ｒ
ｇ
ｅ ｒ 的机器人生产厂商 Ｋ ｕ ｋ ａ 公图 ３ 工业使用的人机协作的

一

个灵活的柔性机

机器人的活动范 围 内 没有操作人 员 时 ， 司 。 该公司研发的 ＬＢＲ ｉ ｉｗ ａ 型机器人可器Ａ技术辅 ＩＬ系统版本

机器人便可以在其编程的
“

舒适感应区完成各种工作 ： 其能够从通过使用 安装

内
”

以之前的高速运行作业 ， 并继续正在塑料框里的玻璃板显示器来清理大型和精密性方 向 发展 ， 随着人机协作的普

常工作 。
ＴＸ２ －

６ 轴机器人结构系 列装有厨房 的 台面 ， 可在汽车车身里 自 动地安及 ， 人和机器分担完成工作任务 ， 会越

获得 Ｔ〇Ｖ 认证 的 能够满足 Ｓ Ｉ Ｌ ３
－ Ｐ ｌ ｅ 要装栓塞 ，

也就是该型机器人总是 出现在来越多的 出 现新型机器人手臂 ： 结构紧

求的 Ｃ Ｓ ９ 控制器 。那些单调且强度大的工作任务的现场 。凑 、 顺从 、 敏感且有机的机体化机器人

这在今天是安全和 自 动化融合的
一

机器人在那些可灵活应用 且便于实手臂具备被称之为
“

柔性机器人
”

的这

个绝对重要 的标准 ， 第三代 Ｕ Ｒ 机器人施的行业 中证 明 了一个新 的 发展趋 势 ， 些典型特征的机器人手臂的增加会被看

中操作人用友好且轻型的 ＵＲ ５ 和轻型的也就是人们在研发机器人时从生物学中作是
一

个可能的开端 。 这预示着生产车

ＵＲ １ ０ 机器人也 已考虑到这
一

点 （ 图 ２
） 。获取的灵感 ， 为机器人的研发和应用 注间 内 的下

一

个新的发展方 向 （ 图 ３
） 。 美

同样 ， 机器人手臂的灵活应用 也必须符入了新的活力 ， 这样机器人便从原来的国和瑞士的若千项 目 正将该项技术 向前

合标准并得到 Ｔｔ）Ｖ 认证 ： 无需防护围栏 ， 硬冷且僵化的机器变成 了柔软且顺从的推进 ， 在此方面德国现在也正在积极开

易操作且可快速编程 。 机器人臂要设置助手 ， 这可称之 为
“

柔性机器人
”

。 德展工作 。

一

家企业长时间 以来
一直从事

新 的功能 ， 其 中有 ８ 个可校准的安全功国 Ｆ ｒ ａ ｕ ｎｈ ｏ ｆｅ ｒ Ｉ ＰＡ 的机器人辅助系统部这项工作 ， 这应 当算做榜样吗 ？ 至少有

能 。
６ 轴弯曲臂机器人证实 了这些功能 ， 门主任 Ｍ ａ ｒ ｔ ｉ ｎＨ ａ

ｇ
ｅ ｌ ｅ 表示 ， 迄今为止 ， 点是清晰的 ， 即 Ｆ ｅ ｓ ｔ ｏ 正在研发顺从

该型机器人为轻型结构 的机器人 ， 承载机器人结构的机械部件正在 向优化刚性的机器人手臂 ， 生物型调节抓手机器人

手臂 。
Ｈ ｉ ｎ ｄ ｅ ｂ ｒ ａ ｎ ｄ ｔ 表示 ：

“

使用生物型

一ａ
＂

１调节辅助装 置 已经 出 现 了 突破性进展 ’

ＢＫ ！爆
＼也就是实现 了从

－

个处理技术到 人机协

ｉ
｜＾ 作的再创新 。

”

气动结构极其轻巧且顺从 ，
直接接

Ｂ＾ｖｖ 、 触没有危险性 。 当 发生状况时 ， 麵 系

， Ａ粒醒 ｉ± ， 不需魏棚餓 的机器

人那样对工作人员进行周密 的保护 。 与

Ｅｂ ＇

 ｔ—Ａ 重型工业机器人贩 ， 生物型的调节助

ｆｉｂｍｍ ２縣ｍ 丨， 祕 丨 满 Ｉ ：

？ ＪＬ ＊ ＊

ｙ ＼ 省能源的辅縣统 。

—继续说道 ：

“

用 新 的生

（
ｓ ｌ ｓ

） ，
也就是

－

种灵 活 、 顺从且结构

图 ２ 使用了Ｕ Ｒ 公司 ３ ８ 台 Ｕ Ｒ ５ 型和 Ｕ Ｒ １ ０ 型机器人的 Ｔｒｅ ｌ ｌ ｅ ｂｏ ｒ
ｇ 

Ｓｅ ａ ｌ
ｉ ｎ
ｇ

Ｓ ｏ ｌ ｕ ｔ ｉ ｏ ｎ ｓ 公司能够加大其 轻的控制处理装置是个特殊的挑 战 。 接

用户的订单量
，
为了配合机器人完成生产 ， 公司还多聘用了５〇 名工作人员受

‘

抓起工件
，

、

‘

打开抓手
’

、

‘

退到起
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．

１

Ｉｆ．？？

， 雑翻挪縣触娜娜 二

５＊ｒ３于微缩 ３ Ｄ 相机在
－

个空 间 内辨认情

况 ， 以便能够避让障碍

，
，

＇ ．

．ｊｒ

始位置
’

所有这些命令 ， 而得到德 国未 技术 ， 传感器技术及驱动技术相互融合 。 ＼ｍ？
ｇＷＷｗｆ

来奖表彰的轻型麵 系统 ， 使麵是集 德国 Ｆ ｒａｕｎｈｏｆｅｒ
－

ＩＰＡ 的 Ｍ ａｒｔ ｉ ｎ ＨＵ
ｇ
ｅ ｌ ｅ 说 ：

｜Ｗ＼＾Ｆ  ^

成化麵獅齡侧體 。

”

继Ｉ程
“

碰精巧撕柳层腿术躬 丨人娜

技术人员正在研发工作范畴 内正在致力人的新结构 。 柔性机器人技术系统在可

于轻型付账系统的外形尺寸的最佳化和 能 的情况下也可 以采取另 外
一

种类型的

控制灌删雜的研发 。生产方式 ： 取代传统式 的安装 ， 强化连

Ｈ ｉ ｎ ｄ ｅｂ ｒ ａ ｎ ｄ ｔ 在介绍他们 目 前在辅助续性生产方式 ， 例如产品 的结构能够 以

系统方面的研 发工作时表示 ， 当 关系 到增材制造的方法进行制造 ， 从而融合在

材料应用 的稳定性时 ， 公司也在开展增 一起 。

”

这种相互融合的产品结构和生产 ．

．
．

．

．＿＿

材制造技术领域的研发工作 。
Ｆ ｅ ｓ ｔ ｏ麵 技术是 Ｆ ｅ ｓ ｔｏ 生物雖制 调节助縣 ｆＥＨ

＾
Ｋ

发人员正紐合项 目 丨Ｎ Ｓ ＥＲ０３Ｄ 在酸 的特征 。 １

内进行－个翻 ３Ｄ 相机的研究 。 将来柔性机器人技术 的絲聽 目 前还

生物型调节助理系统应能够借助于该微 是未知 的 ， 因为相关的新规则还处于初

缩 ３Ｄ 相机在
一

个空 间 内 辨认情况 ， 以 始阶段 。 但是 ， 因为具有直观性特点 的

便能够避让障碍 （ 图 ４
） 。 据称 ， 已经研 柔性机器人 比那些

“

执拗型
”

设融 Ｉ扫码有惊宜 丨

■

■

发 出 的第
一

台 微缩 ３Ｄ 相机样机 已在新地得到 了 人类 同事的认可 。
Ｏ ｓ ｔ ｅ ｒ

ｇ
ａ ａ ｒｄ

型人机协作应用 中使用 。在谈到 ＵＲ 的机器人时表示 ：

“

在生产制 〖
：

＊

＼＃

造 中集成柔性机器人技术宣告了人机协

柔性机器人是智能化机器人技术 作登上 了
一

个新 的 台 阶 。 这给人机协作

遵循线性运动的机器人直接转变为 赋予了更大的灵活性 。

”

灵活 的作业人员 的 同事是
一

个范例性的在 不远 的将 来 ， 人 们 不仅 可 使 用

改变 。 在此 ， 顺从的机器人应能够适用柔性机器人技术 ， 而且可对人机协作有

于各种综合性 的 任务 ， 而不 只 是顺从 ， 很 多 新 期 待 ， 这证 明 传感器 技 术 、 驱

因 为这样的机器人 由灵活 的材料和具有动技术和控制 系统在不断的 向 前 发展 。

弹性的部件组成 。 目 前 ， 德国的若干大学 、
Ｈ ｉ ｎ ｄ ｅ ｂ ｒ ａ ｎ ｄ ｔ 在展望未来时表示 ：

“

未来

研究院所和企业 已经在使用这样的带有生产 的特点是使 用 安全可靠 的机器 人 ，

生物优点 的机器人 。 例如 ， 德国 的 Ｋ Ｉ Ｔ并实现无危险性的人机交互 。 通过固有

已经在进行如柔性机器人 的人造皮肤研 的特性或至少是借助于传感器技术 （节？
究 、 节拍式接近传感器的应用 及便携式拍 式传感器 ／ 电容传感器 ） 能够实现机

机器人系统的研究课题的研究工作 。器人可实现人机交互的安全可靠性 。 这

柔性机器人技术系统涵盖实现直观样 ， 人们通常会认可选择能够与人合作

性 、 安全可靠性和灵敏性微 目 标联合性的机器人所要花费的成本 ， 并控制其在

能 的众多科学定律的结合 。 在此 ’ 电子 生产 中的应用 。

”

ＣＺ３

广告

ｍｍ ａ ． ｖｏ ｇ ｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ 新自甜 丨匕 ２ ０ １ ６ ０ ９
．

ＭＭ 现代制造４ ７


