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机械臂

安全 、 可靠的人机协作
机器 人作力带有钢铁 手臂的

“

同事
”

， 机器人抓取物件时强劲有力 ， 人们需要将其放住防护栅

栏里 面以确保安全 。 然 而末来机器 人会越 来越 多地 与 人 炎共 同合作 ， 未来机器 人将变得温顺 ， 不

洱耑 要防护栅栏 。

文 Ｉ ｋ ｕ ｋａ 机器人有限公司

业生产面临着－个新的革命 ，

“

工

Ｉ业 ４ ． ０

”

这 概念麵 了未来工 业

变化 以及缩短的产品 周 期决定 了 未来 的

生产必须迅速适应新的框架条件 ， 也就

是说必须能够变化 。 在许多情况下 ， 这

＾ １意味着摒弃僵翻全 自 动 ， 转 向 人与机

＾器人之晒灵活分工 。

“

使用 机器人作为

生产助手赋予 了生产前所未有的灵活性 ，

并给 制 造业带来 了 全新 的方案 ，

”

ｋ ｕ ｋ ａ
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ｆ ｐ
ｉｎ机器人有限公司负责人 Ｍ ａ ｎ ｆｒ ｅ ｄＧ ｕ ｎ ｄ ｅ ｌ

ｓｊＭＫ

ｊ

｜ｙｒ？

介绍道 ， 由 此也开启 了
“

传统
”

工业机

ｊｕＭｅｔ^器人之外的机器人 自动化新道路 。

］ 图 人 机 协 作 是 ２ ０ １ ４ 年

１ Ａ ｕ ｔｏｍ ａ ｔ ｉ ｃ ａ
ｌ
慕尼黑 国 际机工业 ４ ．０ 造就新一代机器人技术

机器人是这类全新制 造方案 的重要

Ｉ
＊ １

１基础 ，
正如 ｋｕ ｋ ａＬ ａｂ ｏ ｒａ ｔｏ ｒ ｉ ｅ ｓ

有限公司

轻型机器人项 目 经理 Ａ ｌ ｂ ｒ ｅ ｃ ｈ ｔＨ ｏ ｅｎ ｅ 强

Ｕ －

ｒｌｉＨ Ｉ －：

＇

Ｗ， 调 的 那样 ：

“

为 了 能让作 为生产助手 的

机器人更加安全地与人类合作 ， 需要全

Ｊ 
Ｊ

Ｉ ，新
－

代 的 机器 人 ， 它 们必须像 ｋ Ｕ ｋ ａ 的

ｊＭ １＾—麵娜人－样魏麵腻 。

”

贿 ７个働 ＬＢＲ ｉ ｉｗａ 麵器人模

｛ ｜

Ｔ■ 仿人类手臂 ， 可 以进行位置控制和 柔韧

下转第 ５〇页
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Ｈ Ｍ Ｓ 则考虑到一个更深层的 问题 ：

“

在 和旋转运动 。 机械臂能在每个链环 内快 回位机 防止了出现停机现象

快速移动时会产生离心力 ， 便有可能在速完成定位和延长动作 ， 并通过螺丝 固为 了 防止费时的套 圈形成 ，
Ｔｓ ｕｂ ａｋ ｉ

电缆 负 载 时形成套 圈 。

”

奥地 利 公 司拖定 。
Ｇ ａ ｎ

ｇ ｌ ｂ ｅ ｒ
ｇ
ｅ ｒ 解释道 ，

“

内部弯 曲半拖链建议再额外使用 Ｐ ｕ ｌ ｌ

－ Ｂ ａ ｃ ｋ －Ｕｎ ｉ ｔ
（ 回

链 负责人 Ｒ ｏ ｂ ｅ ｒ ｔＧ ａ ｎ ｇ ｌ ｂ ｅ ｒ
ｇ
ｅ ｒ 描述到 。 径夹头确保在任何方 向上最小活动半径拉装置 ） 。 它 能产生

一

个有效 的 回 拉机

若碰到这种情况就只能通过手动 的方式都不会超 出 范围 。
Ｒｏ ｂｏ ｔ ｒａ ｘ 能动力导 向制 ， 通过它使动力导 向 装置始终保持在

来排除 ， 导致 出 现停机现象 ， 而未来 则装置 中 的 电缆束总在
一

个狭小的空间 内
一

个绷 紧状态 ， 防止撞击机械设备 。 它

要避免这
一

状况 发生 ，
Ｅｂｎ ｅ ｒ 表示 ，

“

如灵活完成各种摆动类型运动 。

”

安装在机器臂 中 间 的链节处 ， 实现在 当

今最重要的 目 标就是 ， 尽可能节省动力Ｒ ｏｂｏ ｔ ｒ ａ ｘ 动力导 向装置还拥有别 的前空间 内 充分活动 。 构件 由 不 同模块组

导 向装置的安置空间 。 其优点是 ， 机械附加 件 ： 在 Ｈ Ｍ Ｓ 操作机器 人上在还配构成 ， 能适用 不 同 的最大工 作半径 。 在

臂前面的空 间节省后 ， 便可 以直接抓取有安全停止保护器 。 其使用 原 因 是 ， 在它的作用 下 ， 不仅能防止 出 现套圈形成 ，

位于它面前的物品 。

”
一

个较大活动空间 内做快速运动时 ， 位并且保护装置和 Ｐ ｕ ｌ ｌ

－ Ｂ ａ ｃ ｋ
－Ｕ ｎ ｉ ｔ 同 时使

Ｔ ｓ ｕ ｂ ａ ｋ ｉ 拖链 已有 了 现成的解决方于机器 人臂上的动 力导 向 装置会 发生撞用 还能延长动力导 向装置和管线 的使用

案 ：
Ｒ ｏ ｂｏ ｔ ｒａ ｘ 动力导 向器装置的设计 目击并造成快速损耗 。 而撞击保护装置能寿命 。

的就是 ， 让工业机器人在最大范 围 内 的避免这
一情况发生并提供所有结构尺寸Ｅ ｂ ｎ ｅ ｒ 愉 快 地 表 示 ，

“

拥 有 Ｐ ｕ ｌ ｌ

－

活动 、 并拥有极强拉伸 力和加速度 。 它下的保护装置 ， 在任意链环 中都能安装 。
Ｂ ａ ｃ ｋ

－Ｕ ｎ ｉ ｔ 的 Ｒ ｏｂ ｏ ｔ ｒ ａｘ 动 力导 向 装置真

两侧 的单个部件 由特殊合成材料制造而它 保护 了 动 力 导 向 装 置 ， 确 保 了 管线 ， 得很棒 ， 这个系统不仅能避免套 圈形成 ，

成 ， 并通过球状搭扣连接件接合 ， 通过同 时限制 了 管线最小弯 曲 半径 。

一

旦保也使我们 的动力导 向 装置能如预期那样

钢索将力传递到链条 中 间 。护装置 出 现磨损 ， 便可经济快速的更换 ， 灵活活动 。 而且拖链 的损耗也大大降低

这样所形成 的动力导 向 链就如 同 脊而动 力导 向装置本身则完好 ， 避免 出 现了 。

”

Ｈ Ｍ Ｓ 的操作处理机器人非常适合

椎构造
一

样 ， 非常适用 于径 向上的摆动先前所说的停机现象 。在重型负荷工作 中 的应用 。 ｍ

上接第 ４８贡

性调节 ， 再加上集 成的传感器 ， 轻型机 提供便 利 的数据库 ， 基于这些数据的计 以人体手臂为原型

器人具有了
一

种可编程的灵敏性 。算未 来将有助于安全 、 经济地使 用 机器许多企业都会面临 的
一

项挑战是针

Ｌ Ｂ Ｒ ｉ ｉｗ ａ 型机器人的高性能碰撞识人并完成符合人机协作要求 的设计 ， 从对定期变化的 任务实现 自 动化 ， 这些任

别 以及集成在所有轴 中 的 关节扭矩传感而达到建设可变化工厂 ４ ． ０ 的 前提条件 。 务可能是装配机器设备 ， 也可能是对不

器使其在配合过程 中更加敏感 ， 能够使 断变化的 中 小批量工件进行码垛 。 轻型

用 简单工具 ， 这种灵敏度揭开 了 人机协 人 ｔ／ｌ ｔ办 ｆｔ ｉＡＵＥ机器 人 Ｂ ｉ ｏ ｒ ｏ ｂ 在其尺 寸 和 运动速 度方

作 的新 篇章 。 作 为工 人 的
“

第三 只 手
”

不 仅是工厂 ， 就连实验室也开始采面 以人体手臂为原型 ， 并针对同样的操

的机器 人可 以无需防护栅栏 ， 直接与 人用 人 与 电脑之 间 的无障碍合作 ， 轻型机作条件进行开 发 ， 机器 人手臂 的装 配 、

－起工作 ， 无需防护栅栏意味着现代 化器 人 Ｂ ｉ ｏ ｒｏｂ 因此获得了 木材和金属 同业编程和投人使用 在短短几分钟 内 就可 以

工 厂拥有 了新的可能性 ， 但也有了新的工伤事故保险联合会 （
ＢＧ ＨＭ

＞ 的 ＤＧＵＶ完成 。

框架 条件 ：
ｋ ｕ ｋ ａ 系 统有 限公司 负 责 人认证 。 认证表 明 ， 机器人手臂可 以在无经过认证的 Ｂ ｉ ｏ ｒ ｏ ｂ 机器人在与人类

Ｆ ｒａｎ ｋＫ ｌ ｉ ｎ ｇ ｅｍ ａｎ ｎ 清楚地表明 ， 要想确需额外保护装置的情况下直接在 人类环的直接 合作 中 表现 出 的安全性 、 灵活性

保 人机协作 （
Ｍ Ｒ Ｋ

） 的 安全 ， 只有合适境 中使用 。 和 多样性使其在实验室 自 动化 中越发 不

的机器 人是不够的
“

我 们 的 目 标是制 定Ｂ ｉ ｏ ｒ ｏ ｂ 是
一

个 没有 复 杂 的控 制 系可缺少 ， 因 为在这里机器人手臂面 临的

统
一

的并适合人机协作的生产方案 ， 人统 、 无需保护装置就能使用 的机器 人手要求和任务 同样会经常改变 。

机协作工程 以及适合人机协作的总体方臂 ， 现在人与机器人可 以直接且安全 的在测试和检查任 务 中 ， 这种灵巧的

案将 影 响 到 工 厂 的设计 以 及 未 来 的 生合作 ， 企业也 由 此获得 了使生产过程更小型机器人也做出 了 很大贡献 ， 因 为它

产 。

”

为此 Ｋ ｕｋ ａ 系统有限公司还建立了加 灵活和经济的 、 新颖且简单的 自 动化们质量轻 、 编程快且无需保护装置 ， 可

一

个针对组件和 外 围设备 ， 为人机合作方法 。 以灵活用于各种情况 。 ｍ

５ ０ＭＭ 现代制造
．
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