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助手机器人

在移动助手机器人上的新发展

助手机器人是重新设计和优化生产和物流到更加灵活和有效过程的
一

个必不可少的未来技术 ，

特別是移动助手机器人有非常高的需求 。
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国 为 了保持机械和汽车行业在世在不 同领域系统经济性的应用 ， 助手机系统是必要的 。

ｆｅ１ 界 的 领先地位 ， 通过高 灵活性和器人的
一些功能不可缺少 。 移动助手机为 了全面解决这些 问题 ， 弗劳恩霍

效率来应对人 口结构的变化和经济好转 。 器人的应用 领域包括如 内部物流 、 取货夫 Ｉ Ｆ Ｆ 研 发 了助手机器人安妮 。 作为技

克服这个挑战最基本的方法是助手机器和送货服务 ， 设备配备以及装配和 测试术最新状态 ， 有效率的助手机器人平台 ，

人和 人类 － 机器人 － 协作 ： 通过加强 自任务 。 鉴于直观 的 人类 － 机器 － 相互作它结合了包括集成开发工具在内的驱动 、

动 化或机器人 技术的集 成 ， 用驱动 的 ， 用 和 人类 － 机器 － 协作 ， 必须在移动助强大的传感器和包括开发工具的智 能软

传感的 以及人性化的认知和感知能力可手机器人上寻找和实现新的技术方案 。件环境 。 在安妮研发的时候也纳人欧盟

以改善未来生产和装配系统以及物流 。 或 ＢＭＢＦ 资助的研究项 目 的广泛发展 。

移动助手机器人在工业领域投人使安妮 ， 未来的智能助手机器人欧盟研究项 目
“
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期间 Ｉ Ｆ Ｆ

用 面临的挑战要 比 固定机器人多 ， 比如技术复杂的手机助手机器人应用 在的工作重点是在移动助手机器人工作空

可靠的导航 ， 不 同环境 、 物体识别 以及不 同 工业领域是一个巨大的挑战 。 除了间监控的新工艺上 。 在 ＢＭ Ｂ Ｆ 的要求项

可靠的任务规划设计 。 为 了 系统独立和各种助手机器 人的基础功能 ， 智能软件目
“
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下弗劳恩霍夫 Ｉ Ｆ Ｆ 研究 出 了
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关键技术传感器和感知领域的新方法 ， 可靠地使用 。 人类和机器 人是在
一起工

以便探测 ｆ ｎ挪 处觸视 ／ｕ ｒ謂 丨 １
、 伽甚 １ ］錢理 Ｍ 十 丨暮 聊

高 效 。 为此研 发 Ｔ 可 以在 不 同 环境下 使伙伴 ＫＵＫＡ 开 发 大机器人
“

Ｏｍ ｎ ｉ

－Ｒｏｂ

”

１
丨 １ 的特殊 ）ｔＫ招像 ｆｌ ｌ ｆＶ能 灯法 。垃 以 卜旋转 、 垂直线性轴 为辅 ， 使 整

个助手机器人 Ｖａ ｌ ｅｒｉ 有 １ ２ 个 自 由度并且

助手机器人 Ｖａ ｌ ｅ ｒ ｉ
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类 似 人类 的工 作空间 。 弗劳恩

应關移动机器人霍夫 Ｉ Ｆ Ｆ 开发的 以触觉传感器和 摄像头

还 有 另 外
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个 移 动 助 手 机 器 人为基础的工作空间监控系统可 以确保人图 ４
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个光学工作间监控系统是以射影和镜头
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弗劳恩霍夫 Ｉ Ｆ Ｆ 研 发 出 来 的 。 在 Ｖａ ｌ ｅ ｒ ｉ先调查机器人的最大允许速度 ， 防止超

项 目 上 比如飞机机身应用密封胶和赛尔过可能接触身体部位的生物力学负 荷极Ｔ Ｓ １ ５ ０ ６６ 力极限值和功率限制 的安全模

利 亚空 中 客车 Ｄ Ｓ 位置组件 测 试说 明 ， 限 。 这个步骤是非常重要的 ， 因 为只有式下投人使用 。 触觉传感器也可 以用 于

移动助手机器人在工业领域正被有效且这些符合 ， 协作机器人才能在符合 Ｉ Ｓ Ｏ ／与机器人触觉干扰 ， 通过直接接触机器

人操作者可 以直观并简单地移动所有 自
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图 ２ 移动助手机器人安妮是弗劳恩霍夫 Ｉ Ｆ Ｆ 研发的 ， 结合了包括集成开发工具在内的驱动 、 强大的光学工作室监控。 为 ｊ
Ｊｔ他对
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项 目 和 丰目机

技术进行 了优化和软件加强 ， 以满足不

同的环境高可用性和相关的功能性安全 。
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＾ 在 不 久 的将 来 人 类 － 机器 人 － 协 作在工
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直境 支持 人类不 同工 作任务 的移动助手机

图 ３ 机器人 Ｖａ ｌ ｅ ｒ ｉ 的光学工作间监控系统检测接近检查工具并在即将碰撞时及时停止机器人器人 目 前还在研究工作连接 中 。
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