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＇

＃ ， 仵机器 与机 器 人的合作过程中时间成 广 关拙 ， 耑 耍无缝集成 。
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公司 已将其机器 人技 术完仝融 人 ｎ 动化领域 ， 设符制造 商 ｗ此达到 丫 更高的生产效 率 。
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洲每年 的 塑料 加 工量大约 为 ４ ５ ００模 具 中 ； 在硬 塑 料 件上喷注弹性密封集成方案节约了时间和成本

万 吨 ， 相 当 于 不 锈 钢 消 耗 量 的唇 ｓ 有 效拆 除 对 于注 塑 处理 而言 过 于如 果 按 照 传统方 式将可 编 程控 制

３ ０％ 。 固 体 塑料大 多通过融化或粉末压贵 重 或敏感 的部件 ； 传 递给接 下 来 的器 和 Ｃ Ｎ Ｃ 控 制 的 运 动 以 及 机器 人控

制成型 ， 例如通过注塑 ， 将塑料融化后包装或安装站 。 制 分开 ， 则 几乎 不可 能 对众 多带有 传

注入模具 ， 然 后压缩成型 。 复杂的胚件由于速度快 ， 机器 人需要与 关键机感器 及执行器 的 高 速轴 和 机器 人 实行

也能以很高的速度 自 动化生产 。器紧密连接在
一起 ， 确保精确 的 同 步运 同 步集 成 ，

此外 由于硬件分离 且不 同 ，

近年来 ， 塑料加工机械商在提高设动 。 放置待成型的金属部件以及取 出 成 这种操作方式 比较 昂 贵 。 而 采 用 Ｂ ＆ Ｒ

备生产率方面做 了 巨大努力 ， 为 了让塑品部件时 ， 模具保持足够开度的时间 窗公 司 的集 成 自 动 化方 案 则 可 以 很 容 易

料加工者在
一个全 自 动生产过程 中 连续口 很小 ， 机器人必须充分利用模具的开 地 满 足 上述要求 ， 它 覆盖 了 整 个过程

完成多个生产步骤 ， 单个机器 中 集成的启运动 ， 将其机械臂伸人模具 内部 ， 因链 ， 将
一

个 整 体项 目 中 的 所有过 程 和

功能会越来越强大 。此机器人和浇铸模具的运动必须协调 。 运行控 制 以及 可 视 化和 安全技 术 融 为

因 此 机 械 手 和 机 器 人 的 应 用 领 域此外机器人与 出件装置的合作也有优势 ，

一

体 。

越 来 越 广 ： 将 待 注 塑 的 金 属部件放 到部件可以无延时取 出 。 同步过程需要快捷的数据传输 ， 因
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此 Ｂ ＆ Ｒ 公 司 通过使 用 开源实时通讯技卸载机器 人的程序 ， 可 以分割成单个模服驱动器显示 的典型报错时 间和反应时

术 ， 将各类外 围设备连接起来 ， 如 同智块 ， 这样可 以 明显节省时 间 ， 同 时开发间 为 ７ｍ ｓ
， 相 当于安全继 电器的十分之

能驱动技术
一样 ，

Ｂ＆ Ｒ 的驱动技术适用者可 以 紧跟塑料设备制造领域 中 不断变 一

， 同 时缩短 了 １ ００ 倍的 制 动距离 ， 所

于各种轴 的控制 ， 确保机器人运动学 中化和选择的趋势 。 需安装场地的减少就是
？个不容忽视的

的 同步时间在 １ Ｈ Ｓ 范 围 内 ， 不再需要单此外 ， 他 们可 以借助模拟和半实物优点 。

独的机器人控制 。 仿真并通过设备的表现来检查 自 己的编为 了 让设 备 制 造商 能够 更 加 方 便

在软件层面上 ，
Ａ ｕ ｔ ｏｍ ａ ｔ ｉ ｏ ｎＳ ｔ ｕ ｄ ｉ ｏ程 ， 而不需要制 造模型设备 ， 来 自 其它地将机器 人集成到 他们 的设计 中 ，

一

个

的 开 发 范 围 涵 盖 了 所有领 域 ： 从 可 视公司 的设备部件及其软件也可 以很容 易语言翻译器成为开发工具 的
一

部分 ， 借

化 ． 可编程功能到显示器监控 、
ＣＮＣ 和地接人整体设 备 。 助 翻 译器 可 以使 用 原 有程 序 ， 例 如 先

机器 人技术 。 这样
一

来 ， 设备生产商可 前 使 用 的 机器 人 系 统 ， 此 时 可 以 采 用

以 自 由 组合运行 、 定位和可视化 ， 同 时Ｔ〇Ｖ 认 ｉｌＥ ＩＬ具操作点的安全Ｓ ｔ ｒｕ ｃ ｔｕ ｒｅｄＴｅ ｘｔ 完成机器人编程 。 通过多

可 以毫不 费力地保持 同步 。 即使是复杂Ａ ｕ ｔ ｏｍ ａ ｔ ｉ ｏｎＳ ｔ ｕ ｄ ｉ ｏ 中有开发安全控种借助参数设置控制机器 人行为从而控

的任 务也仅需
一

台可编程控制器来驱动 ， 制程序的基础参数和功能 ， 包括 Ｔ〇Ｖ 认制 整个机器的方法 ， 塑料设备制造商为

Ａ ｕ ｔｏｍ ａ ｔ ｉ ｏ ｎＳ ｔｕ ｄ ｉ ｏ 因此成为
一

个万能的证的安全机器人模块 ， 用 于监控机器人其客户提供 了新的直接干预手段 ， 例如

自动化软件 。运行过程 中工具操作点的安全限速 。 安操作者可 以改变机器人的加速和运行方

它 同时还 简化 了机械工程 ， 机器软全数据 的记录与安 全功 能 的执行
一

样 ， 式 ， 这样 无需编程就能设置优化能源和

件的开 发可 以分配给小组平行完成 ， 这直接在装有安全运行控制软件 Ｓ ａ ｆｅ
－ Ｍ Ｃ时 间 的生产方式 ， 或者使用 不 同类型的

样复杂的整体程序 ， 如 用 于主体设备 和的伺 服驱动器 中完成 。 Ａ ｃ ｏ ｐ ｏ ｓ
－ ｍ ｕ ｌ ｔ ｉ 伺机械手 ？ｍ
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在按顺序设定 的组装程序 中 不容 易 出 现人 生 产 助 手 并 不是被设计 来 代 替 人 工户 完成服务 了 ， 它 已经从未来 生产助手

典型错误 。 的 。 更 多 的 是 为 了 将 人 类 与 机 器 人 的发展成为现代生产助手 。

能 力 和 强项 是 当 地结合 在
一起 。 因 此

为合作而发展 人类带 来 了 独
一无二 的 问题解决能 力 ， 跟协作机器人来一杯咖啡

重要的前提是 ， 无安全护栏 的机器而 机器 人助 手 则 提 供 了 必要 的 精 确 度正值 ２ ０ １ ５ 年 Ｍ ｏ ｔ ｅｋ 德 国 国 际装配 、

人助理直接与 员工共 同工作 。 目 前为止和持久性 。 处理技术及 自 动化展 览会 ， 博世介绍 了

只有很 少的 系统满 足这
一

前提 。 在这种 新功能 Ａ ＰＡ Ｓ 速度调节 。 这将在 ２ ０ １ ６ 年

情况下 ， 博世有限公司 的 Ａ ＰＡ Ｓ 协作机共生代替了对立 推广 Ａ
ｐａｓ 助手的安全概念 ， 而近距离和

器 人被德 国工作合作社在与 工人无障碍无论如何大部分现在在使 用 的工业远距离对机器人进行监控从而在有工人

合作方面成 为第
一

个被认证的机器 人 系机器 人都特 别承担着少量的 ． 提前设 定在场或者没有工人在场的时候都能够调

统 。 在装配 了六轴工业机器人手臂 ， 敏好的任务 ， 通常情况下它 们 只被安置在节机器 人助手的工作速度 ： 只要没有工

感的三指抓手和 ３ Ｄ 设想系统后 ，
Ａ ＰＡ Ｓ

—

个特定 的 区域 。 将近 １ ． ７ ｍ 长 ， 重达人在其附近 ， 机器人就用最大速率工作 。

协作机器 人得 以直接 与 人类共 同 工作 。
２ ３ ０ ｋ

ｇ 的 Ａ ＰＡ Ｓ 协作机器 人与它庞大 的只要有人进入感应 区 ， 机器 人助手就会

它 不在需要额外的防护 ， 因 为在它 的机体型相 反 ， 被设计成直接 用 声控 用 户 界立刻转换到安全速度 。 有 了Ａ ＰＡ Ｓ 速度

器手臂上安装 了 高敏感度 的 传感皮肤 。 面就可 以安排到 新应用 领域 中 。 由 此展调节功能就能够实现全部的合作能力 和

协作机器 人 由 此可 以识别 到 任何碰触 ， 开 了 人类与 机器 人项 目 协作的全新可能高效的过程速度的智能化结合 。

当有人类离它 太近的时候 。 在这种情况性 ： 两 个工 人和
一

台 协 作机器 人 合 作 ，Ａ
ｐ
ａ ｓ 协助机器 人的被传感皮肤保护

下 ， 它会立刻停止工 作并且等待 ， 直至两 台机器人和
一

个专业人 员配合或者三的机器 人手臂作为单独的零件是可 以购

该人 员 离开危险 区域 。

一体化视觉系统台协作机器 人共 同 完成 系 列 自 动化工序买 的 。 从 明年开始装置 了 传感 皮肤的机

使 Ａ ＰＡ Ｓ 协作机器 人能够实现简单位置的
一

部分 ， 生产可 以根据不 同 的需求在器人运动学也可以独立于 Ａ
ｐａ ｓ 基础之外

更替 ， 这样它可 以迅速被安装在新的位不同混合动力方案之 间选择并快速转换 。 来装配 了 。 前来展会的参观者拍到 了 照

置上适应新的工作任务 。在 Ａ ＰＡ Ｓ 协作机器人经过博世 的 多项证片 ： 在咖 啡吧那里有 Ａ
ｐ
ａ ｓ 助手冲调的咖

像 Ａ ＰＡ Ｓ 协作 机 器 人 这 样 的 机 器明 后 ， 它 已经可 以为汽车工业等 外部客啡提供 。 ＧＺ３
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