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 器之间无风险的合作
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人机协作

当机器人成为同僚
工业机器人迈进新的应用领域 ， 承担更多新的任务 ， 这唤起 了 许多企 业职工对于失业的ｆｌ ｌ

．忧 。

文Ｊ ａ ｎ Ｖｏ ｌ
ｌ
ｍ ｕ ｔ ｈ

业机器人正在进
一

步扩张 ：

“

２ ０ １ ４
“

工业机器人的工作对应用 者来说越 机器人引起了忧虑

－Ｌ年 ， 世界范 围 内 的工业机器人销来越简单 ，

”

Ｍ ａｎｆｒｅｄＧｕｎｄｅ ｌ
，Ｋｕｋａ 机器新 型 自 动 化世 界 的 美 好景 象 也 引

售量第
一

次创下 ２ ０ ０００ ０ 台 以上的记录 人有限公司 的总经理说 。 新 的解决方式起 了忧虑 ： 很 多工业企业员工 由这种 发

国 际机器人联合会主席 Ａｒｔｕ ｒｏＢ ａ ｒｏｎ ｃ ｅ ｌ ｌ ｉ让 即使没有机器人实践经验的人也可 以展 中 看 到 了 远期对 他 们 自 身 职 位 的 威

说道 ，

“

强大 的需求量来 自 于汽车工业 ， 在不同 的工作领域实现 自动化 ，

“

这也打胁 。 而这 种 假设 又被英 国 的学者 Ｃ ａ ｒ ｌ

紧接着是 电子行业 。

”

国 际机器 人联合开 了 很多 中层阶级公司在不 同行业新投Ｂ ｅ ｎ ｅ ｄ ｉ ｋ ｔＦ ｒ ｅ ｙ 和 Ｍ ｉ ｃ ｈ ａ ｅ ｌＡ ．Ｏ ｓ ｂ ｏ ｒ ｎ ｅ

会 公布 ，
２ ０ １ ４ 年在 世 界范 围 内 销 售 了人的可能性 。

”

 在 他 们 的
一

篇 论 文 中 强 化 了 。 美 国 时

２２ ９００ ０ 台工业机器 人 。 同 比 ２ ０ １ ３ 年增起到重要推动作用 的是新
一

代轻型下在职企业 员 工 占 ４ ７％
， 在 未 来 的 十

长了２ ９％ 。机器人 ， 举例 来说 ， 它 的特点在于 ， 人到 二十年 间 ， 其 中 ７ ０％ 将可 能逐渐被

凭借机器人支撑的 自 动化在传统应与机器之 间可 以 紧密地合作且不需要保自 动 化所 替 代 。 在 另
一

篇 论 文 中 ， 提

用领域的兴旺 ， 根据 １ Ｆ Ｒ ２ ０ １ ０ 年 ？

２ ０ １ ３护围挡 。

“

新技术将人与机器组成了
一

个到 德 国 所谓 自 动 化 的 可 能性 ， 得 到 了

年在世界范 围 内平均每年增 加 ２ ２％
， 同团 队 Ｍ ａ ｔｈ ｉ ａ ｓ Ｗ ｉ ｋ ｌｕｎ ｄ ，Ｃｏｍａｕ 机器 人更 加 令 人 紧 张 的 结 果 ： ５ ９％ 的 工 作职

时也展示 了这个趋势 ，
工业机器人在企公司 的首席运营官说 。 这种人机协作在位将受到 威胁 。

业中 ， 尤其是在传统应用 领域方面得 以未来将扮演决定性角 色 ， 推进智 能化产然而 ，
Ｆｒｅｙ 和 Ｏ ｓｂｏｍ 的推论事实上

应用 。 品现象 ， 是工业 ４ ． ０ 时代 的关键词 。 下转第 ４２页
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力和 出 色 的精确度 ： 它最大负重 ２ 〇 ｋ ｇ ，ＢＰｙ
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在 ± ０ ． ０ ６ｍ ｍ 。 机械手 的 自 重甚至还 不 ｌ

＿
１ ＆ｌ

￣—

Ｉ Ｉ
‘Ｉｉ－？

｜

＊

１＾＾－ －

到憑 ｇ 。 灵活 的机械手理想状态下可
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以适 应 大号纸 箱 。 由 于 客 户 已 经 采 用
｜ Ｉ 、 Ｉ

了 多 种Ｍ ｏ ｔ ｏ ｍ ａ ｎ模型 ， 因 此新设备 的

控 制 需 要 能够 简 便地 回 溯 到 匕 知 流 ｆｖ ：

 ｉ
！
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賊之外 ，
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人信服 的责任感还包括这些方面 ： 保护
丨


￣

７Ｖ ^

范 ： 围 内有
一

个卷帘 Ｉ Ｉ安装在单 ？

？！：人 □ 处 ’

图 ］ 设备操作情况方面的观点 ： 设备主要由
一

块触屏 （ 中间 ） 来控制 。 机器人控制的程序设备电缆

保证 了安全舒适 。 设备被设计地简单 易
（ 中 ， 下方 ） 由

一个拉回系统控制 。 卷带实现了件数较少的特殊纸箱或者不规则大小的纸箱的提取

操控且方便用 户 ， 生产工 人很快就可 以

独立解决小问题 。 更换设备 。 在设备管理方面的消耗也很器 人 单 元的 购置对我们 来说 意 味 着 生

该设备广泛适 用 ， 每次可 以在单元小 ： 操作者通过触屏选择送料带上运来产 过 程 效率 的提 高 ， 以及在 生 产 中 解

里同时完成两种不同型号的包装箱制作 。 的新纸箱 ， 然 后选择纸箱型号和 系 列 。 放 出 工 人 ，

”

以 下五 个 因 素在这起 到 决

产品纸箱在单元生产线上通过两 条皮带在选择完 系 列 后 ， 操控放在欧洲托盘上定 作 用 ： 设 备 的 高 灵 活 度 、 紧 凑 的 尺

运送到达 ， 机器 人在那里拿起并且装人的纸箱数量 。 在工序 的最后 ， 操作者只寸 、 无需调试 的 夹 钳 系 统 、 在 更换 纸

运输箱 。 这些产品将被放在欧式托盘上 ， 需要调试好货板的挡板即可 。箱型号时耗 能 小 以 及 操 作 简 便 。 安 川

在装满后立即运走 。 Ｈ Ｐ ２ ０ Ｒ ＤＭ ｏ ｔ ｏ ｍ ａ ｎ 操作机器人 的投入

解决方案的核心元素是 由 Ｒ ｏ ｂ ｏｍ ａ ｘ
—个决定性原因符 合它 紧 凑 的结 构 类 型 、 高 效动 力 和

设计和完成的全面型真空夹钳 。 它可 以在第
一

次实践操作之 后 ，
Ｃ ｅ ｌ ｌ

ｐ ａ ｃ ｋ超 出
一

般 的 准 确 性 ， 以 及 顶 盖安 装 的

准确地抓取不 同 型号的纸箱 ， 而不需要就对 Ｒ ｏ ｂ ｏｍ ａ ｘ 包装设 备 完全满意 ：

“

机可能性 。 ［：

上接第 ４０页

可 以照搬到 德国吗 ？ 欧洲经济研究 中 心明显 比设想 中 的小 ， 即使 日 常工作发生得 出 了 比先前的论文更加符合德 国经营

Ｚ ＥＭ 收德国联邦工作与社会部委托新进了改变 。 活动的结论 。 在这次梳理下 ，学者强调
“

对

行的论文给出 的结论是 ， 德国职业领域来 自 曼海姆的学者根据
“

国 际成 人工作位置 自 动化过高估计
”

， 同时对论文

自 动化和 电气化的逐步增加带来的风险能 力评估计划
”

（
Ｐ Ｉ Ａ ＡＣ ） 的数据运用 ， 结果需要

“

谨慎解读
”

。

？

＾＾

＾积极应对变化

Ｕ
， ｒ 针对所谓的 自 动化可能性有这样的

提示
“

那些 员工相对来说在 日 常工作 中

ＩＩ可以执行 ， 可 以有 自动化潜力 。

”

同时需

要前 ， ＿工作职位可■变 ， 不是

職它。 通过新的技术不断产生新的工

娜位 ， 是 自它繼 出細 。

有鉴于科技变迁如此重要 ， 应该积

＾？舰瓶題麵散腿量措施 、

Ｉ
计職机器＝ ＾

？

于复杂的经营管＿ 新科＿识的学
＇

 ｉＨＨ 习 来提升工作能力 。 ｃａ
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