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许多用 ／
？邰希望可以快速 、 简单 、 ０ 动化地完成繁琐的工作 。 然而机器人并非总是理想的解决

方案 。 因此 ， 便提出 了疑Ｍ ， 哪些任务是科研 ￡１ 动化相对容Ｍ完成的 ， 哪些是困难的 ？
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＃ 整个生产流程 中包含许多 可 以 由常复杂的机械设备 ， 但可 以实现相对简 与生产任务本身有关 。 机器人理想的使

ｌｉｔ 自 动化完成的步骤 ， 其 中
一些设单的应用 。 人们通过
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简单
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和
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困难
”

用 范围是简单和 自 主 Ｐ ｉ ｃ ｋ 和 Ｐ ｌ ａ ｃ ｅ （取

备很容易被 自动化设施所替换 ， 另
一些来区分 。 和放 ） 的应用 ， 因 为合作型机器人可 以

则需要更多 的技巧 ， 或者实施起来有较 完成重复劳作 ， 与人类不 同 ， 它不会有

大困难 。 生产任努决定实现 自动化流程任何身体负担 。

因 为使用 自 动化程序会存在许多可的复杂 ｆ生 生产任务对于视觉或触觉方面的要

能性 ， 所 以为 了能更好地直观掌握生产这并不意味着 ， 困难的步骤就难 以求快速提升 了 自 动化流程的复杂度 。 应

流程 ， 在下列重要进程 内必须减少 自 动实现 ， 确切地说 ， 这与转换成 自 动化程用 实际是对
“

感官
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的集成 ， 所以给集

化程序的使用 ： 任务 、 组件 、 布局 、 机序的复杂程度相关 ， 因为实现 自 动化需成机器人的生产流程造成 了 困难 。 需要

械的相连 以及编程 。 机器人虽然作为非要更大量的投入 。 自 动化程序 的复杂度加工组件的特性对于后续机器人应用 起
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着关键作用 。 机器人 比较容易抓取规则
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个 卜］ 格 ， 可 以使机器 尺 的 操作 Ｋ
变得更容易 。 相反的 ， 若组件凌乱地堆 ■ ｉＷ

放在
一起 ， 那机器 人在抓取前 ， 必须先图 ２Ｒｏ ｂｏ ｔ ｉ ｑ 公司的 ２ 指抓头拥有 １ ４０ ｍｍ 的抓取冲程 ，

即便是较宽的组件也可搬动 ， 抓头的最大

要对单个组件进行识 别 ， 或在传输带上￥Ｈ￥ ２ ＿ ５ ｋｇ

对其进行分类 。 这 时 ， 就需要额外图 像

处理 系统 ， 这就使 自 动化方案变得复杂 外部设备 ， 那 自 动化流程的设置也会变 尽量降 ｆ氏机器人使用 的复杂 １４

了 。 得容易很多 。 若使用 了外部设备 ， 则会通常合作型机器人都是较容易编程

将机器人集成在 另
一套设 备 中 ， 往增加难度 ， 但还是可行的 。 通常 ， 当集的 ， 因 为许多制造商都提供手动操作 的

往是安装 中最复杂的 部分 。 因为存在许成设置遇到 困难时 ， 是没有必要委托外编程方法 。 传统的工业机器 人之所 以较

多不 同 的设备和不 同 的机器人型号 ， 而部服务供应商的 。 难安装 ， 是 因为它们 的程序编写都是离

要找 到 相互 匹配的机器人和设备是非常重要 的 是 了 解机器 人 与 设备集 成线完成 的 。 这意 味着 ， 必须设立
一

位全

困难 的 。 大部分机器 人有 Ｉ ／Ｏ 接 口 ， 这后 发生 不 匹 配 的 时机 。 当 机械 已 经开职程序 员 ， 或者雇佣
一

个外部服务提供

就大大简化 了通讯交流 。 但是不 同 的设始它 的 工 怍流程 ， 而 置人 的 机器 人 却商 ， 以便可 以对每次设备安装进行照看 。

备使用 的语言不 同 ， 必须通过
一

种方法仍 然 在等 待 时 ， 那机器 人停止 运行 的机器人在执行耗费体力 的 、 单调 的

来使它们之 间能相互交流 ， 当然这
一过可 能性就 会提高 ， 因 为两 台机械没能任务时是很有 用 的 ， 相 比之下 ， 这些不

程是相 当复杂的 。 若应用 中 没有使用 到同步工作 。 太需要决策流程 。 基于这个原 因 ， 应该

尽可能降低机器人使用 时的复杂性 。 如

－果不是绝对必要 ， 那在机器人集成时应
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作为 移动机械手使用 或者作为服务
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＇■ 器 人 （ ｉ ｌ ｌ 今 ｌ！ｉ 被安 装

， ｜ Ｉ ＇ 。 这舰 器 人
１

谓 泣 的 机

？
器 人 不 同 ， 它 们 大 多 配有额 外的传感 器 ，

可 以获得更多输入信号 ， 这意味着 ， 它

图 １ 机器人可以理想地完成 Ｐ ｉ ｃｋ ａ ｎ ｄ Ｐ ｌ ａ ｃ ｅ （ 抓取 ） 工作 ， 例如 ＣＮＣ 装载机床 们的复杂性和易 用性提高了 。
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经过过去几年合作型机器人使用量 ｜

１ １ １

的增加 ， 现在 已经进入新的阶段 ， 机￥ Ｉ Ｉ Ｉ Ｉ

人手臂借助移动平台可 以灵活安置 ， 甚｜ ｜ ｜

至可以 围绕机器移动 。 因此 ， 机器人能１
｜ Ｉ

Ｉ

胜任多样任务 ， 比如可 以抓取不 同 的物

体和执行赫性程序 ， 当机器人手臂足 ＩＩ

够灵活时 ， 甚至可 以完成 多种应用 。 亚

马逊开始着手 自动化处理仓储 ， 这就说

仓储机器人也要做 出 改变 。 最佳机器人
ｘ ｊｊｐｒｉ ｉｒｉ＾ ”議咖士

解决方案就是Ｆ ｅ ｔ ｃ ｈＲ ｏ ｂｏ ｔ ｉ ｃ ｓ和 Ｃ ｌ ｅ ａ ｒ
ｐ
ａ ｔｈ

Ｒ ｏ ｂ ｏ ｔ ｉ ｃ ｓ 。 使廳麵默職化  ｆ
ｐ
］题

吗 ？ 在 自 动化设置过程 中 又会遇到 什么图 ４ 灵活 、 方便用户使用 的抓头特别适合中小型企业 ，
它是价格低廉 、 简易 、 节省空间的 自动化

困难 ？ 设备

不推荐高精度工作使用移动平台力给移动平台带来的影响 。性 。 还要额外撰写相应的使用 报告 ， 以

服务机器人同样适用 例 如安装 固定服务机器人配件的型号并不是最重提供正确的使用 指导 。

机器人的 自 动化法则 ， 它们之 间只有稍要的 ， 这是 因 为机器人和工具受到许多能使用 不同 的科技是非常吸引 人的 ：

许不 同 ： 只要是要求移动基座 、 机器人因素的 限制 。 Ｃ ｌ ｅ ａ ｒ
ｐ
ａ ｔ ｈＲｏｂ ｏ ｔ ｉ ｃ ｓ 公司研使用 智 能手机软件可 以管理机械 ， 可 以

和工具能 准确工作的 ， 就不推荐使用 移发了最大可支撑 １ ． ５ ｋ
ｇ 物体的移动平台 。 识别 、 定位机器人 ， 让你随时 了解机器

动平 台进行高精度或不断重复的作业 。 因此 ， 可 以毫不费力安装重达 ５ ｋｇ 的机人在做什么 ， 移动操作系统使用模拟 以

如去毛刺或加工处理 ， 这些都不应使用器人 。 尽管如此 ， 还是要考虑单
一组件及远程操控程序来指示机器 人 。 总 的来

移动 自 动化设备 ， 因为在进行这些生产能承受的最大重量 。 每 台机器人 、 抓头说 ， 在操作过程 中编程部分是相对容易

流程时 ， 会给平台施加
一

个特有的力 ， 和组件 ， 都有其不可超越 的重量 限制 ， 的 ， 而学 习过程是 困难的 。 而且 ， 其 中

那就必须要额外设立一个制动系统来抵为的是整个应用 的效果不受限制 。 正如有些工序是必须被排除在外的 ， 因 为人

制这个力 。 为 了解决这个 问题 ， 就要使之前描述 中所说的那样 ， 有序的组件是类环境 中存在许多不安全性 ， 而这些都

用
一个机械制动或定位装置 ， 用于降低最佳的 ， 这 同样适用 于这里 。 在使 用 移是机器人无法 回避的 。

一

个能获得进展

动服务机器人时 ， 通常都会配备 图 片处的好方法就是 ， 从细微人手 ， 收集从复

理系统 ， 可 以识别组件 ， 以及用 于判别杂项 目 中得到 的经验 。

齡 ａｉ麵故關 不難 Ｓ其方位时 。

当縣 了醜侧雜后 ， 生产雛会 无需担祕器人的安装过程

变 關财 ’Ｓ触倾膽 Ｆ ｅ ｔ ｃ ｈ雖 §魏朗 ｅｇ翻 Ｔ ｉ人 ＳＪ ’

Ｒｏｂｏｔ ｉ ｃ ｓ 系统 ， 可以识别组件和其方位 。 但人们还在思索 ， 机器 人单元格外观应

在－个移动平台上安装
－

台 该是怎样的 。 建议从细微处人手 ， 并从

合作型机器 人需要大量 第
－

？欠探索 中获益 。 因 为
－

次简单的应

的 劳动 损耗 。 平 台 有 用 只需较少的猶 ，
工作人员便可进行

自 己 的 传感器 ， 如 ｆｆｅ 有效的调节 。 员工完全可 以控制此类生

脑 ， 这些必须与机器人 产流程 ， 较容易 消 除 出 现 的错误 ， 添置

＼

和机器人上的工具 （ 抓 一

台机器 人是非常直观的 。 重要的是 ：

＾ａｉｍｍｍｌ头或其他 ） 相连接 ， 这 机器 人是不能替代 人类员工来完成复杂
图 ３ 加拿大 Ｒ ｏ ｂｏ ｔ ｉ ｑ 公司的二指抓

头易于编程 ， 可以快速 、 简单地通 意 味 着 更 多 的 消 耗 ， 任务的 。
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（麵 ＩＰ 但 却 简 化 了 连 接 的 实最后要说的是 ， 绝对不必担心安装

合作
＋？二

几

，、３ 现 。 在平 台 与 其 他 机 机器人时出 现的 多种可能性 。 同样 ， 在
大多数机器人有 Ｉ ／Ｏ 接 口 ， 可 以通

过简单的交流
，
使其与其他机械设 ：？械相 连 时 ， 当 然 要保机器 人单元格上安装 自 动化设备是非常

备相连接論管３证平台与机器人的兼容简单的 ， 大大简化了实际应用 。 ｃｍ
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