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机器人

以自动化形式完成粘贴工作
将宣传页以 自动化形式粘贴在杂志上 ， 印刷厂的这个愿望现在可通过两台 Ｄｅ ｌ ｔａ 机器人和图像

处埋装置实现 。 每台机器人粘贴一个单位的宣传页每周平均作业时问为 １ ． ３ｓ 。

文  ｜ 
ＲＡ Ｌ ＦＨＯＧ Ｅ Ｌ

０

２ ０ 世 纪 ７ ０ 年 代 末起 ， 滑稽杂志素 的工作人员每小时平均可在杂志上粘告宣传 品 的挑战 ，
已经与 印刷 厂成功实

０Ｙ
ｐ
ｓ 首次在杂志上粘贴如塑料指南贴 ３ ０００ 个单位的这样的广告宣传品 。施了多个项 目 。

Ｋｏ ｃｈ 工程师事务所的骄

针或是原始时期螃蟹驯养工具这
一类的 人 目 标是 ， 在特殊的框架条件下

一

台机

儿童玩具引 起 了人们 的普遍关注后 ， 很 印届 ！ Ｉ厂的 目标为器人每小时在杂志上 自动化粘贴 ５ ５ ００ 个

多各类杂志也开始在杂志上粘贴这样的 每 １＞时 ５ ５００ 个广告宣传品单位的广告宣传品 ： 使用 Ａ ｄ ｅ ｐ
ｔ 公司的

广告宣传品 。 在德国北部的
一

家 印 刷厂位于 Ｋ ｉ ｅ ｌ 的 Ｋ ｏ ｃ ｈ 工程师事务所是Ｑｕ ａｔ ｔｒｏ 机器人 。

里 ， 长时 间 以来都是采用 人工方法在杂
一

家专 用 机器生产厂商 。
Ｋ ｏ ｃ ｈ 工程师该机器人拥有

一个为完成高速度包

志上粘贴这些广告宣传品 。 两个训练有事务所接受在杂志上 自 动化粘贴多个广装和材料处理任务而专 门 的研发 出 来 的

动力装置 。 作为世界上独
一

无二的 ４ 臂

Ｈ  １ １１ ｜ ｜ Ｉ Ｉ １ １设计的机器人 ， Ｑ ｕ咖机器人在整个作

业范酸高的承载能力 的情况下能够达

＾ 、卜 研 发团 队的 Ａ ｄ ｅ
ｐ ｔ 公 司应用 工作部部长

ＨＳ＆ｇ
＊

＾涵 …士职 卜販 ：

“

当我们賴要粘贴

Ｉｌ錄志 ｈ 的 卜 种 吱 形玩 １ １ 时 ． ■抓

ｕ ｕｍ ｎ ．ｍ ｉ
＜

－

ｔｍｍ Ｑ ｕ ａ ｎｔ ｕｍ

人 以所需 的 作业节拍抓起变形玩具并将

麗 ｜， 其粘贴在杂志上有信心 ， 而这必须要先

ａＭ １＃决将玩具产 品分成一份
－

份的并解决

Ｗ ｊ
Ｗ 丨位置状态正确的供料问题／

ｊ他
实： 际上 ，

Ｋｏ ｃ ｈ 工程师事务 所对此 Ｌｌ

解 次６Ｌ Ｉ ： 如Ｋ ｏ ｃ ｈｒ ｆＶ： 师

图 １ 将 个纸板箱里的玩具产品倾倒在
一

个储藏仓里
，
分成

一

份
一

份的 、 单独 、 充分地整理出条理 ，

的３＠ ７
＾
品从规格 和平

并以
一

定的距离送到供料传送带上 都不具备能够 自 行将玩具产 品
一

份
一份

５８ＭＭ 现代制造 ？ 新自肋 丨匕 ２０ １ ６
－
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的分开 的功 能 ， 采用 传统的供料系统不

可 能做到 单份玩具产 品 的供料 。 为 丫 解 ｆｙ^ ／
决这个 问题 ， 我们 专 门研 发 出 了

－个将Ｂｌ

玩具
－ －份－份分开的系统 ， 使用 该系统疆■ 接 ／

可 以三维松动玩 ＿Ｈ．

；Ｕ玩具产祕

备 好 以备 机器 人进
？

步处理 。

”

具 体 的

情况是 ， 将
－

个大纸板箱麵玩具产 品 图 ２ 机器人用
－

真 ＪｂＭ
麵在

－

个醜触 ， 诚 份
－

删 、

空抓斗抓譲難
？乂ｓ許

＇

单独的 、 纖麵 出 条理 ， 并 以
－

定 ＝
＿

＝
一一

 Ｉ

集成—像处理装置Ｗ Ｓ
—

—— ，

．

ＪＫＬｒｉ
品 。

－

誠■紐麟置承瓶狀 Ｊｎ
品 的识赚务 并确 定其在供料传送带的

位置 。 该纖臟齢麵 ， Ｗ＾ＳＬｍＢＫ^ｍ
还确 定将那些的广告宣传 品放在正确 的 宣传 品粘贴作业

：

位置 ， 且粘贴面朝 下摆放在供料传送带 两 台 Ｄｅ ｌ ｔ ａ 机器 人 ■
上 ， 这样可議 人謎細观 。

如果广告宣传 品位置摆放错误 ， 其粘贴 喷；— 占贴 歐^
面朝上 ， 那么这样的广告宣传品则继续 在杂志输送带上运

留在供料传送带上 ， 会 自 动 的调整为正
Ｗ

确摆放 ， 重新作为供料输送到该装置 。

有
一

个有意思 的细节 ： 图像处理装抓起 ， 软件便计算下一本杂志可 以抵达后在该录像分析的基础上 ， 经过长时间

置不仅识别每个广告宣传 品的位置和定机器人的定位和速度 。 的试验 ， 直至达到 了理想的广告宣传品

位 ， 而且还提供 图像处理装置正确识别之后 ， 该 Ｄ ｅ ｌ ｔ ａ 机器 人便 向摆放下装 配效率 ， 实 现 了 作业流程 的最佳化

了广告宣传品 的多少个部分的信息 。 在
一

个杂志 的传送带运行 ， 与那份杂志短Ａ ｄ ｅ
ｐ ｔ 公司 的技术服务效率达到 了 系统

这个值 的基础上 ， 控制 装置 自 动的与供时间共 同运行 ， 机器人将广告宣传品摆集成员总是希望重复使用 的程度 。

料传送带的运行速度相 匹配 ， 这样供料放在杂志的 定义的位置上 ， 并在大约 ３

传送带才能够精准输送广告宣传品如此 毫米的高度使用压力动量将广告宣传品４ 臂动力技术机器人

之多 的组成部分 ， 以供机器人能够进
一 压在杂志上 ， 这样 ， 由于机器人与输送 不需要旋转 ￥甫助 ￥由

步进行加工处理 。 杂志的传送带完美的 同步运行 ， 便无接供料传送带和杂志输送带之 间 的高

为 了 能够使 装 配 广 告宣 传 品 各 个触的通过一个喷气动量将广告宣传品粘度差相对大 ， 其他的 Ｄ ｅ ｌ ｔ ａ 机器人必须

组成部分的作业达到骄人的效率 ， 该项贴在杂志上 。适应这
一

点 。 而 Ａｄ印 ｔ 公司的 Ｑｕ ａ ｔ ｔｒｏ 机

目 使用 了两台结构相 同的 Ａ ｄ ｅｐ
ｔ
Ｑ ｕ ａ ｔ ｔ ｒ ｏ每 台 机器 人 功 能 可 靠 的 粘贴

一

个器人就不需要这样 。 对此 ，
Ａ ｄ ｅ

ｐ ｔ 公司

Ｓ ６ ５ ０Ｈ 型机器人 ， 而送料传送带只有
一 单位的广告宣传品 的平均作业周期为时应用工作部部长 Ｐｅ ｔｅｒ Ｌａｎｇｅ 说 ：

“

Ｑｕａｔｔｒｏ

条 ， 两台 Ａｄ ｅ
ｐ

ｔＱｕａ ｔ ｔｒｏＳ６ ５ ０Ｈ 型机器人 １ ． ３ｓ
。 因 为用 人 的 肉 眼无法算清楚作业机器人圆柱形的工作腔直径为 １ ３ ００ｍｍ

，

始终是交替进行作业 ， 在杂志上粘贴广周期 ， 所以 Ａ ｄ ｅｐ ｔ 公司应用 工作部部长能够覆盖的高度为 ２ １ ５ｍｍ
。 其 中还有

一

告宣传 品 。

一

旦机器人用 其真空抓斗将Ｐ ｅ ｔ ｅ ｒＬａｎ
ｇ
ｅ 和他的团 队在该项 目 的试验个附加 的高度为 ２ ８ ５ｍ ｍ 的 圆锥形工作

送料传送带上的
一

个广告宣传品 的部件中尝试使用 高速相机进行精准分析 。 然腔 。
Ａ ｄ ｅ

ｐ ｔ 公司研制 Ｑ ｕ ａ ｔ ｔ ｒ ｏＤ ｅ ｌ ｔ ａ 机器

ｍｍ ａ ． ｖｏｇ ｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ新自 ｉ
ｉ
／Ｈ匕 ２ ０ １ ６

－

０ ９
．

ＭＭ 现代制造５ ９
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Ｆｅ ａ ｔ ｕ ｒｅ ｓ

人 的 中 心升程为 ５ 〇 〇 ｍｍ 这个高度对于 靈 ４
：

 ＺＪｆ

在杂志上粘贴广告宣传 品来说是绰绰有 Ｈｆ

＂

Ｖ ＇ｓ ｉ

Ｉ

Ｓ
］＃ ，Ｑ ｕ ａ ｔ ｔ ｒ ｏＤ ｅ ｌ ｔ ａ Ｉ

Ｉ

Ｌ ＾ Ａ ｌ
ｌ ｊ ＾ ＨＭ

＇

ＪＬ９３２￡
＂

 ^

能力 为 ６ １＾ ， 对于在杂志上粘 贴广告宣
＾＾ ｜＾＾ 驚 ＾＾ 方，一 ．

＾＾＾＾＾＾ １

传品来说也是＿有余 。

”

 ^
此 外 ，

（
＇
Ｗｏ ｔ认  ｉ ｉ “ｌ

这个优点得 归功于该机器 人 的特殊 ｈＩ
‘ｖ气 ｜^

臂动力技术 ： 所有其他的 Ｄ ｅ ｌ ｔ ａ 机器人．

 ＾
－

，一
－

是 用 ３ 根 １ ２ ０

。

交错 的 杆 来 进行 工 作 。 ＾
＾

＊

如 果耑 耍进行旋转运 动 ， 那 么这邱机器 卩
－

爹
舞

人的动力装置必须在 中 间加 装
…漏转

轴 。 而 Ｑ＿ｍ 机器人有 ４ 个臂 ， 这样便 ＼
不需要为旋转运动加装这样的旋转轴 。

在完 成机器 人齡 Ｕｕ ． ｉｍ

贴
－

种广告宣传品 的作业时间不会超过

一天 ， 必须重视机器 人装 备必须 简便Ｈ ５Ｄ ｅ ｌ ｔ ａ概ＡＳ織专赖±描麵棘麵
１
旬綱新 ， 棚 劃矿缝關？照＇

在
一

天的作业过程 中必须熟记多个新 的

广告宣传 品产 品 。

”

Ｌ ａｎｇ ｅ 强调说 ，

“

这利 用说明 书和
一些 自 己 的经验 ， 在大约度包装应用 的编程和参数化而研发 出 来

种情况下 ， 不仅广告宣传品产品发生 了 】 ５ｍ ｉ ｎ 时间 内便能熟记
一个新的广告宣的 ＡＣＥ Ｐ ａ ｃ ｋ Ｘｐ

ｅ ｒ ｔ 软件工具 。 替代传统

变化 ， 而且这些广告宣传品在杂志上的传品产品 。

”

 的编程 ， 该综合性高速度包装应用任务专

定位也发生了变化 。 在这
一

点上 ，
Ｋ ｏ ｃ ｈ 门 的参数化是直观性通过 图示操作表面

工程师事务所的做法也获得 了成功 ， 该 直观ｆ生的图示操作表面实现 的 。 无论是使用
一

台机器人进行作

设备无论 是机械层面还是控制 层 面 均整个作业过程可无差错地进行操作业
， 还是使用 多 台机器人进行作业都

一

为操作人 员 友 好 型 设置 。 操作人 员 可源于 Ａｄ印 ｔ 公司为了实现简单综合性高速样 ， 机器人供料传送带和杂志输送带的

同步或是作业节奏里均使用 不同 的相机 ，

软件几乎为每个作业任务均 已集成 了全

套功能 。 这機不仅能够将设备装配方案

Ｉ和广告宣传 品粘贴作业匹配的必要时间

降低到最低 ， 而且提高 了实施的包装作业

； 技术解决方案生产流程的可靠性 。

该健作业技术解决方案在实践 中

；

Ｊ
的功 能究竟有 多 好呢 ，

Ａ ｄ ｅ
ｐ

ｔ 公司 应用

０：作部部长 Ｐ ｅ ｔｅ ｒＬ— 对整个广告宣传

品粘贴设备 了如指掌 ：

“

在对操作人员进

行培训和在设备实现最佳化过程 中有过

＾
－些呼叫后 ， 我 已有几个月 的时间丽

，

＇

听到操作人员报告生产作业 中有什么 问

题 。 在此之前 ， 我
－

賴 电话就会陷人

不細情绪之 巾 。

”

酿賴觉很快就

挪实翻是没有必要的 。 该设备在作

＾
ｉ ｉｋ 中达到 了完全的满意度 ， 而且 ， 操作

人员在作业时的操作也没有 出现任何 问

图 ４ 设置在
一

个相机地道里的图像处理装置完成广吿宣传品产品的识别并确定其在供料传送带上的题 。

”

［２３

位置

６０ＭＭ现代制造 ． 新自抓匕 ２ ０ １ ６
－
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