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软件模块

在没有机器人编程装置的情况下

实现自动化
想进行产品批次觇模为 １ 的生产 ， 就必须具有灵活的生产设备 ， 因此 也就几 乎不可避

免地需 要使用机器人 。 要将机器 人纳人整体 ０ 动化过程 ， 不再需要专门的编程装置 ， 因 为

应用程序模块Ｍ过简单的参数设定便 吋实现运动设 汁 。
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益增长的产 品个性化趋 势导致制多维动作 。 这点既可 以通过龙 门 系统的务开发 了 已编程的软件模块 ： 应用 软件
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器人 ， 因为它们不再固守僵硬的运行过行业的广泛用 途 ， 机械生产厂家需要能体 自 动化过程 中 并控制 其运动 。 例 如 ，

程 ， 所 以它们在工业制造 中 的参与程度够非常容易适应各种任务要求的 灵活技拥有针对取放应用 的技术模块和针对各

大规模上升 。 在此釆用 哪种运动学原理术 。 种运动 的坐标转换模块可供使用 。 机器
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用坐标转换方法将机器人的几何计算和 能 够使用 。 同 时可实 现
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没有机器人纖知识的情况下 ， 迅麵 如抓取运动着的物体 。
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图 ２ 带有完美机器人核心的机器人模块使人们能够轻松实现多轴
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