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机器人

以灵敏的搬运机器人
设立自动化行业标杆

随着 ＫＭＲ ｉ ｉｗ ａ 型移动式机器人的应用 ， 自动运输解决方案在库卡公司的生产中得以实现 。
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了符合最先进精益生产方法的单线制造图 １ 每隔
一段时间 ，

ＫＭ Ｒ  ｉ ｉｗａ 型机器人就利用其灵敏的能力检查每一个货架并将送来的 、 装满小型

系统 。 其 ＫＭＲ ｉ ｉｗａ 移动式机器人 （ ＫＭＲ ：

零件的箱子移走

库卡移动式机器人 ，
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手 ） 是
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种结合了库卡 ＬＢ Ｒ ｉ ｉｗ ａ 型轻型我们的机器人组装过程 ， 使其符合最新的器人总是被准确地用在最需要的地方 。

机器人的 自动导航平台 。 在这里 ， 该机器精益生产方式 。
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＿特向我们解释 了 为何要建造
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条具有更 白动运送螺桂 、 螺母和其他零件

高 自 动化程度 、 接近 １ ４０ ｍ 长的生产线 。库卡在生产中使用 了 ＫＭＲ ｉ ｉｗａ 型机

为未来的生产制定新标准在这里 ， 装配材料的
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准确按序运送
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是器 。 在库卡 ＫＲ
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我们想要调整我们的制造过程以适
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个非常关键的因素 。 为此 ， 库卡开发了配中 ， 它实施了 ＫＡＮＢＡＮ 方案 。 在这里

应将来更高的要求 ， 同时也要大幅度提升 一整套 的解决方案 从可人工重定位ＫＭＲ ｉ ｉｗａ 型机器人负责运送螺丝 、 螺栓 、

我们的效率 。 我们的 目 标是在奥格斯堡工的轻型机器人到全 自动化运转的系统 。 新密封环 、 螺母和其他小型零件 。 由 Ｗ？ＲＴＨ

厂要达到每年生产 ２０ ０００ 多个机器人的应用 已成为 了可能 ， 尤其是在物流系统 ， 将安排好的 ＫＡＮＢＡＮ 箱运送到 中心仓储

产能水平 ， 要实现这样的 目标 ， 唯有调整特别是仓库 ， 这些新应用可以让材料和机货架 。 每隔
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图 ２ ＫＭ Ｒ  ｉ ｉｗａ 机器人向 Ｋ Ｒ Ｑ ＵＡＮＴＥＣ 内联手腕装配站 自动供应生产原料 图 ３ 现在 ， 库卡机器人公司在奧格斯堡的总部也正从这项
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在我们的机器人生产 中 ， 这种准 机器人会与
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关键 因素保证了最大的成本效益 ：
ＫＭ Ｒ通过 ＫＭ Ｒ ｉ ｉｗａ 型机器人 ， 库卡将灵 图 ４ 在不远的将来 ， 机器人
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移动应用中 ，
通过提高其生产中的 自动化程度 ，

ｉ ｉｗａ 机器人不会多走
－步冤枉路 ， 另外 ， 敏的 Ｌ ＢＲ ｉ ｉｗ ａ 轻型机器人的优点与可移

该机器人可以不停地工作而不需要休息 。动 自 主平台结合在了
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格斯堡总部的 ７ 号大厅 ， 该型号的机器人动而无需电缆连接 。 该系统具有模块化设

可移动机器人 已成为没有固定地点的 ， 无需限制工作区 计 ， 而且可根据个人的特定应用需求用额

很快就被接受为工作上的同伴域而且高度灵活的生产助手 这是满外的硬件扩展 。

结合 了安全激光扫描器的综合库卡足工业 ４ ． ０ 时代要求的理想基础 。 对于未

导航方案使得 ＫＭ Ｒ ｉ ｉ ｗａ 型机器 人能够 来生产过程的删性和高度适应性 ， 灵活 能够灵活应对顾客和市场需求

早早探测到处于其行进路线上的障碍物 ， 性是其基本前提 。 多亏其特别设计的万向通过提高其生产过程 中 的 自 动化程

然后 引导其 自 动安全地穿过生产设备 。 轮 ，
ＫＭ Ｒ ｉ ｉｗａ 机器人平台可以从
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个固度 ， 库卡公司正在为未来的发展做准备 。
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它能与人类和物流挂车共用通道 ， 而不需和运载工具是 由库卡 Ｓ ｕ ｎ ｒ ｉ ｓ ｅ 控制器操控他们使用 移动机器 人的动机时这样说 ：

要特别 的安全保护措施或是对线路做额的 ， 该控制器可以操作多种运动系统 ， 因
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库卡 （
ＫＵＫＡ ） 这个词代表着而在实 际使用 中大大简化 了操作员 的控于讨论之下 ， 而我们却 已经在 自 己的生产

创新 ， 而现在我们 的生产过程也证明 了制和使用难度 。 此外 ， 运载工具上额外的设施中实践了这个理念 。 在 自动化方面的
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点 。 我们 的人类员工 已经很快接受环境扫描器可以探测 到障碍物 。 所使用 的投资 ， 如在螺丝物流应用领域使用 ＫＭ Ｒ

了 ＫＭＲ ｉ ｉｗａ 型机器人 ， 把它们作为熟练锂 电池能为运载工具和机器人直接供 电 。
ｉ ｉｗａ 型机器人 ， 保证了我们的长期成功 。
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