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斯 图 加 特举 办 的 第 ３ ５ 届 Ｍ ｏ ｔ ｅ ｋ

国 际生产和 装配 自 动化专业展览

会上 ， 来 自 全球 ２ ７ 个 国 家 ， 近 ９ ００ 家

参贿展示了生产和装配 自 动化产 品各Ｍ

式各 样 的 配置 。 此 外 ， 轻结构 的议题層麗
已经不只停雛大家的 口 头上 ， 而是 Ｂ＿

＾

Ｉ

经可 以在 Ｍ ｏ ｔ ｅ ｋ 国 际 生产和 装 配 自 动Ａ
化专业展览会上进行展出 ， 瓶成为此

届 展 览会 的展 出 重点 。 此 外 ， 第 １ ０ 届

Ｂ ｏ ｎ ｄ ｅ ｘ 世博 会也在 同
一

展 出 场地 同 时 ｜ＥＰＳＯＮ

举行 ，
Ｍ ｏ ｔ ｅ ｋ 国 际生产和装配 自 动化专★ Ｉ



ｒ

＾
Ｍ

业展览会和 Ｂ ｏ ｎ ｄ ｅ ｘ 国 际粘结技术展览
■

会组成 了
－

个展 出 技术 、 产 品 、 生产 自
■ ＂ ■ ＂

’
＂ ＂

丨

１

＂’ｍ ＂ ｎｍ

动化结构 件 以 及 灵 活性要求高 的 变形 件

装配的博览会二重唱 。 特别是 向 人们展 Ｉ

示在轻结构实践 中 的应用 型机器人 ， 如

今 ， 轻结构组件和结构组件的制造与机

器人技术的 十分紧密 图 １ 企业在标注了设备是机器人技术的情况下
，
可提供 ＥＧ Ｓ 自动化ｉ

技术
，
如 Ｅ ｐｗ ｎ 公１ １删的循人可麟断 ４雕賴雛獅？

在轻结构件的制造方面 ： 人们可 以

看到精准变换粘结材料进行生产 ； 粘结

材料和结合料的应用 、 原材料件的轮廓如 ＥＧ Ｓ 自 动化技术公司便介绍 了接近经济性优点外 ， 还优先介绍人与机器人

切割 、 镗孔和装上边缘 ， 半成品件的处实 际应 用 的 技术解决方 案 。 该企业不合作进行作业 。
ＫＵＫＡ 设备制造公司将

理或半成品件加工工具 。 在将轻结构件久前提 出 了
一

个 另 类 的 口 号 ， 即 人 们在 Ｍ ｏ ｔ ｅｋ 国 际生产和装配 自动化专业展

安装成为结构组件的过程 中 ， 人们可关可在长达 ４ 周 的时间 内 不承担购买义务览会上用 最小的机动 Ｆ ｌ ｅ ｘ ｆｅ ｌ ｌ ｏｗ 机器人

注到 加工处理 、 结构件 的接合以及所使地试 用
一

部机器 人 ， 之 后再选择是退来 演示 人 － 机器人 － 合作 （ Ｍ ＲＫ ） 的

用 的接合作业工具 ； 在成 品件的进
一

步货还是购买 。 这与提供优惠租用 和提供优势 。

加工 中所进行的检验和处理 。
一整套技术服务不同 的是 ， 机器人生产

在所有的流程步骤 中 ， 机器人和机 厂家提供机器人 ， 并且与客户
一起使机 机器人单元 ￥甫助作业人员完成

械臂夹紧装置 以及材料流外 围设备均起器人投人生产运行 ， 机器人生产厂家在困难作业

着核心作用 。 机器人技术在这些生产流客户使用机器人的头
一

个半天时间 内为近年来 ，
ＫＵＫＡ 公司在研发人 － 机

程 中均能够快速 、 动态和可重复性地实其提供技术指导 。 ＥＧ Ｓ 自 动 化技术公器人 － 合作 （
Ｍ ＲＫ

） 新 的 技术方案方

施作业和辅助性作业 ， 在轻结构 中 的应司 今 年参展 Ｍ ｏ ｔ ｅ ｋ 国 际生产 和 装配 自面一直走在前列 ， 使人和机器人在没有

用 方面 ， 则使用 相应的 刚性 、 动态及静动化专业展 览会的重点是其 Ｓ ｕ ｍ ｏ 结构安全 围 栏 的情况下合作进行作业 。 如 ，

态高加 载能 力 的机器人 ／ 机器人臂和夹系列 的 ４ 个机器人成员 ， 这些机器人有这家位于 奥格斯堡 （
Ａ ｕ

ｇ ｓ ｂ ｕ ｒ
ｇ ） 的企

紧装置 ／ 拉紧工具实施作业 。 在此 ， 首不 同 的新 功 能和任选项 ： 其 中 ，
Ｓ ｕｍ ｏ业研发 的 位置灵 活 的 机器人单元

先必须考 虑结构 和 材 料 技 术方 面 的 问Ｑ ｕ ａ ｔｒｏ ｐ
ｌ ｅｘ 是

一个结构紧凑的人 门性技ＫＵＫＡＦ ｌ ｅ ｘ ｆｅ ｌ ｌ ｏｗ 已经在大众汽车 厂

题 ， 接下来才是要考虑在 自 动化生产 中术解决方 案 ， 而 Ｓ ｕ ｍ ｏＭ ａ
ｇ
ａ
ｐ

ｌ ｅ ｘ 则是 （ ＶＷ ） 的 汽车组 装作业线上使 用 。 在

轻结构的应用 以及在轻结构部件和结构
一个带有大工件 自 主装置的托盘系统 ； 此

， 机器人单元辅助人员完成人难 以接

件 的安装作业以及进
一

步进行工业性生Ｓ ｕｍｏＦ ｏ ｔ ｏ
ｐ

ｌ ｅ ｘ 和 Ｓ ｕｍ ｏＥ ｃ ｏｐ ｌ ｅｘ 组合系近的汽车
一

侧 的螺栓抒紧等工作 ， 然后

产制造领域 中 的 问题 。统则用 于 由粒状松散材料制成工件 ， 并汽车 由无人驾驶系统 （ ＡＧＶ ） 提供给下

如今 ， 人们的意见达成
一致 ： 共 同且在制成梁式工件 的流程完成之后 ， 将

一

个作业点 。 该技术解决方案基于多个

的 目 标应 当 是为 中 小企业 （
ＫＭ Ｕ

） 进梁式工件输送到托盘上 。 ＫＵ ＫＡ 设备 的 技 术和
一

台 ７ 轴轻结构

人 自 动化提供人门 门槛 。 现在就有很多Ｍ ｏ ｔ ｅ ｋ 国 际生产和装配 自 动化专业机器人 Ｌ Ｂ Ｒ ｉ ｉｗ ａ
。 机器人单元 ＫＵＫＡ

产品表明 ， 如何才能够做到这
一

点 。 例展览会除了推介机器人技术解决方案的Ｆ ｌ ｅ ｘ ｆｅ ｌ ｌ ｏｗ 具有感觉灵敏性能 ， 能够 自

ｗｗｗ ． ｖｏｇ ｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ 预代１业１１器 Ａ２ ０ １ ７
－

０ １

．
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主地感应到 汽车螺栓所在位置 ， 如果无

人 驾 驶 系统 （ Ａ ＧＶ ） 没有 准 确地停 到『
丨

 Ｉ
＼

工位上 ， 还能够通过瞬时传感器进行识

别 ， 当机器 人感受到 有人或其他障碍靠

近时便停止运行 。 整个工位 ， 如螺栓或
｜

１１ ：〇Ｐ
－

＾０
 ＊

ＪＭ
＇

者定位设备 以及带有人 － 机界面 的汽车 １Ｚｒｎｍ ，

｜＾
＂ｕ

－

．
．

ｆ

Ｕ

通过 台 ， 必须按照 人 － 机器人 － 合作 （
１

４

Ｗ 二１１＃ ｜
１

＊

＃Ｖ■ ．

Ｍ ＲＫ
） 的 应 用 进行设置 。 这 才意 味着

＇

这些部件满足 了通常的技术要求 ， 与此
—

同 时 ， 这些部件还必须是较轻的 、 圆形 “^
的且总体上来说必须是安全的 。 在高ｓ ＾＾ 

＊

 ｔｉｉｆｌ ｉｉ４ｒ

技术解决方案 （
Ａ ｄ ｖ ａ ｎ ｃ ｅ ｄＴｅ ｃ ｈ ｎ ｏ ｌ ｏ ｇｙ參 ’濺

＇
’

Ｊ

Ｓ ｏ ｌ ｕ ｔ ｉ ｏ ｎ
） 方面 ，

Ｋ ＵＫＡ 公司为集成和 Ｉｆ
’

二
少 魏

终 端 客 户■－

个广 泛關 过 人 － 机 ^
器 人ａ作 （ Ｍ Ｒ Ｋ ）Ｋ牛 乃 至 有 牛 产Ｄ

 图 ３ 图为带有发动机机组控制装置的万能夹具正在进行作业 ， 可见 Ｓ ｃｈ ｉｍ ｋ 公司的 ＰＧＮ 系列夹具十

许可证的 的人 － 机器人 － 合作 （
Ｍ ＲＫ

）分适用于自动化工业

技术的整套设备的组合配置 。

具有转换性能的组装系统取代方案 （
Ａ ｄ ｖ ａ ｎ ｃ ｅｄＴｅ ｃ ｈｎｏ ｌ ｏ ｇｙＳ ｏ ｌ ｕ ｔ ｉ ｏｎ

）装 的 机器 人单元 Ｆ ｌ ｅ ｘ ｆｅ ｌ ｌ ｏｗ 所需 占 位

大型机器人 副总裁 Ｈ ｅ ｎｎ ｉ ｎｇＢ ｏ ｒ ｋ ｅ ｌ ｏ ｈ 表示 ， 这样的 ５ 倍 。

”

机器人单元 Ｆ ｌ ｅｘ ｆｅ ｌ ｌ ｏｗ 在生

位置 灵 活 的 机器 人 单元集成 了 所位置灵活 的机器人单元便会结构 紧凑 。 产 中 特别 灵活 ， 可 随 时将其推 到 新 的

有必要的部件 ， 如
一

个客户 专用 的机器
“

在汽车制造业 ， 没有设置带有大的 防使 用 的地方 ， 整个 系 统 由 多 个 单元组

人控制 装置 、

一个螺栓夹紧装置 、

一

个护 围 栏 的 外 部 系 统 的 位 置 。

”

他 又表成 ， 能够快速地进行改 装 。 这种 技术

显示设备状 况 图 像化信号灯 以及
一

个示 ，

“
一

部传统的工业机器人所需 占位解决方案便总是能够有多样化的变化 ，

断开模块 。
ＫＵ ＫＡ 公 司 高级技 术解决最多可能可能是大众汽车厂 （

ＶＷ
） 安并 能够在较短的 生 产 循环周 期 内 有效

地进行作业 。
Ｈ ｅ ｎ ｎ ｉ ｎ

ｇ
Ｂ ｏ ｒ ｋ ｅ ｌ ｏ ｈ 继续

＿

说 ：

“

人 － 机器人 － 合作 （
ＭＲＫ

） 具有

＿＿＿？＿ 转变 功 能 的 安 装 系 统在倾 向 型生 产理

念 （
Ｌ ｅ ａｎ

－

Ｐ ｒｏ ｄ ｕ ｃ ｔ ｉ ｏ ｎ
－

Ｉ ｄ ｅ ｅ
） 的意义上

Ｇ
ｔ
ｓ職 了设置錢全 目栏翩 大型机器

＂ 人 ， 这是我们 的愿景 。

”

＾ ： ： ： ：

！舰酿難术棚于机器人

ｆｔｌｉｌＵＪｒ ： ： ： ：

，进入雜作业领域

如 果 不 能 夹牢 或 是 夹牢 后 又会松

图 ２ 作业空 间给工作人员造 ： ： ． ．

｜ｒＷ１开 ， 那 么再好 的 机器 人 臂 也是 没 有 用

成作业 困 难 时 ， 机器 人单元 ， ？

Ｉ 的 。 为此 ， 在本届 Ｍ ｏ ｔ ｅ ｋ 国 际生产 和

Ｆ ｌ ｅｘｆｅ ｌ ｌ ｏｗ 可 扩 展
“

Ｃｅ ｉ ｌ
ｉ ｎｇ

”

 ？
？

｜胃０装配 自 动化专业展 览会上还展 出 了最重
模块 ， 这种技术解决方案可调 ｊ

＂

Ｓ二＾ ｃＥ ａ／ｉｈ ／＋－ｃＰ
－

ｒａｍ ＼

整高度 ，
从而可实现圓检、喔 ；

－＊ ？＊
？要的夹具生产厂家的最新研究成果』

作业以及如运输等的简单作业 ＩＩ纖暖■ 圓如 ，
Ｓ ｃ ｈ ｕ ｎ ｋ 公司带着其最 新研究成果

ａ＾＼ 暴 廛 』 ４＾
ＰＧＮｐ ｌ ｕ ｓ 系列夹具来参加本届博览会 。

Ｓ ｅ ｈ ｉｍ ｋ 公關 特賊 术雜 齿导轨 。

ｆ

＾ 传统的 Ｔ 槽导轨所有的力和 力矩都是作

翻ｗ个导社 而錯导轨却相反 ，

３ ０ＭＭ 现代制造 ．

ＩＳ 丨ｆ工业觀器八２０ １ ７
－

０ １ｗｗｗ ． ｖｏｇｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ
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其是将负荷分配到 多个平行布置的对称

Ｈ
＇

ｈ 、 ＇ ！  ．＇
： Ｍ ｉ

：

．

１

＇ ：

＇

！

＇＇

／
ｒ

ｖ
． ｍ ｍ ，

； ｉ ； ］

 ！

？

 ；

 ｖ ｊ

－
ｉ

－

； ｎ

＇

ｊ ｆ

ｆ ｔｒ Ｉ

ｉ ．

ｉ

！  ：

：

！ １ ． ＇Ｔ．

．＇ ．

＇＇
．

ｈ ｕ ｎ ｋ｜
；

－
：


；

：

；
： ｉ

：

；

ｆ
： ： ／

：

：
－

： ｈ
ｉ Ｍ ． ｉ

＾

＇

 ：
？

；
，Ｍｕ ｔ ，

ｉＵＷＶＴ ＾ Ｕ ｖ Ｔ ！ ；

＇

 ！

＇

ｕ ｌ ？
｜


ｒｊ ＂

⑶ 乃 怍 用Ｍ 、 的 结 构 Ｓ ｃ ｈ ｕ ｎ ｋ

公司麵齡龄轨賴 了
－

个＃ｔ耐

塞驱动 装置 。 该公司 的 ｐ ｇｎ 系 列 夹具 ＭＦ
＾
ＦＴｔｆ ｒ ｔｉｔｆ

￣

 ^

当前的变形装置是带有数字化控制装置^

和２ ４Ｖ职动Ｄｖ

（ ： 的ＰＧＮｐ
ｌ ｕ ｓＥ ｌ ｅ ｋ ｔ ｒ ｉ ｓ ｃ ｈ^
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怨举透

系 列夹具 。 通过使用
一

个 Ｍ ８ 标准连接

装置 ， 可借助干集 成 的 传感器 搜索两个 ｓ

，图 ４ 使用进
一

步研发的 Ｇｅ ｃｏｍ ｅ ｒ 结构可实现每 ２ ５ ｒｒｆ上 ２０ ｋ
ｇ 材料的夹紧 ，

这些材料的重量相当于
夹具 的位置 。 中 小型企业 （

ＫＭＵ
） 也４０ 个平板电脑

可使用 Ｓ ｃ ｈ ｕ ｎｋ 公司研制 的 ＰＧＮ 系列夹

具 。 对于 中 小型企业来说 ，
Ｐ ＧＮ 系 列

夹具既没有机 电
一

体化的技术诀窍 ， 在已研究 出 了Ｇ ｅ ｃ ｏｍ ｅ ｒ 技术 ， 该技 术与业展览会上还将展 出控制 系统 。 如 Ｐ ｉ ｌ ｚ

投人使用 前也不须另行进行程序化 。 而壁虎的 附着原理相仿 ， 由 此降低了损坏公 司 将 带 着 其 Ｐ Ｍ Ｃ
ｐ

ｒ ｉ ｍ ｏＭ Ｃ 型 的

Ｉ Ｐ Ｒ 的混合式平行夹具则不 同 ，
１ Ｐ Ｒ 混工件或持续的残 留 附着力 的风险 。机动控 制 系 统参展 。 这 种 开放式 外 部

合式平行夹具是
一

个快速伺服定位装置Ｌ ｅ ｉ ｂ ｎ ｉ ｚ 新材料研究所 （ ＩＮＭ ） 的控 制 系 统相对迄 今 为止 的驱动集成 式

和
一个程序可靠的气动夹具相结合的产科研 人员 称 ， 他 们研究 出 的 Ｇ ｅ ｃ ｏｍ ｅ ｒＰＭＣ

ｐ
ｒ ｉｍ ｏＣ 型控制 系统不 同 的是 ， 与

物 。 通过集成 的伺服 电机 ， 可 自 由将行结构 的 附着力 可最多抬起每 ２ ５面积ＰＭ Ｃ
ｐ

ｒ ｏ ｔ ｅ
ｇ
ｏ５ 安全卡共 同使用 ， 会产

程进行程序化 ， 这样便可处理不 同大小上 的 ２ ０ｋ
ｇ 的 材料 ， 这相 当于 ４０ 个平生一个可靠的结构紧凑 的驱动技术解决

的工件 。 通过夹具板牙的 准确预定位 ， 板 电脑 的 重量 。 这样便 可 利 用
一个这方案 。 可 以想象的是 ， 该控制 系统的应

可将作业周 期降至最短 。 采用 混合式平样 的 夹具 来 运 输 重 的 、 轻 的 和 敏感 的用 范 围会很广 ， 也适用 于抓取和生产线

行夹具时通过抓紧力来夹 紧工件 ， 借助物 体 ， 这在
“

工业 ４ ． ０

”

领域则尤为重应用 ， 该应用 由
一

个存储器程序化控制

于 Ｒ ＰＷ 夹具系列和 Ｉ Ｐ Ｒ 混合式平行夹要 。
Ｌ ｅ ｉ ｂ ｎ ｉ ｚ 新材料研究所 （

Ｉ ＮＭ
） 功装置 （

Ｓ Ｐ Ｓ
） 的控制功能和机动控制 功

具 的 Ｉ ＰＷ 夹具 系 列可气动 式地可靠夹能性微观结构项 目 的 Ｋ ａ ｒ ｓ ｔｅ ｎＭ ｏｈ 解释能组成 。 借助于加大功率可达到 较高的

紧重量最大为 ８ ０ｋ ｇ 的工件 。 夹具气动说 ：

“

人 工合成制 造 、 用 显微镜才能进循环作业次数 。

作 出 反应 ， 伺 服 电机便不必持续工作 ， 行检验的微观结构的支柱托臂 ， 被称作

这有利于驱动 装置节省能源成本 。 与机Ｇ ｅ ｃ ｋ ｏ 结构 ， 可通过纯物理转换作用 附 也可用于台面作业的 §长紧装置

器人进行信息 交换 的 夹 具 装置 的特点着在 物 体上 。 通过对结构 的机械控 制 ，Ｍ ａ ｔ ｒ ｉ ｘ 公司 因 另
一

种夹紧技术而被

是 ， 混合式平行夹具 的 电动驱动装置是可实现 附着和切断附着 。 这样便可 以很人们所熟知 ： 也就是单个装有弹簧的挺

作为机器人控制装置 的
一

个附加轴集成快速且准确地抬起和放下物体 。

”

他指杆 ， 每个挺杆可与任意轮廓相 匹配 ， 这

的 ， 这样便确 保 了快速且 简单的 交互 。 出 ， 这种应用 也可在真空条件进行使用 ， 样便能张紧每个表面 。 通过工件在挺杆

带有附件的混合式平ｆｉ
１

夹具也可用 于执
“

使用 新研发的 附着 系统 ， 所实现 的粘内 的 固定负影像来张紧下
一个外形一致

行测量和检验任务 。着力 可达 ８Ｎ ／ 平方厘米 。 在进行此项的物体 。 如果所要张紧的物体更换 了 ，

遗憾的是 ， 当要夹紧表面敏感的结研究的过程 中 ， 该系统能够承受 １ ５０ ０ ０通过松开 固定螺栓 ， 挺杆便又 回 到起始

构件时 ， 机器人臂和夹具达不到 技术上次附着试验 。

”

轻度不洁表面也能 可靠位置 。
Ｍ ａ ｔ ｒ ｉ ｘ 张紧系统不仅可用 于工件

的最高效率 。 这种情况经常在汽车制造附着 。 人们亲 眼所见的是 ， 该项 目 的科的张紧作业 ， 而且还可以用 于 台面作业 。

业 、 半导 体 和 显示 技 术 中 出 现 。 为 此研人员正在拱形表面上进行附着试验 。为此 ， 仅需
一

个螺丝扳手 ， 而该螺丝扳

不久前 ，
Ｌ ｅ ｉ ｂ ｎ ｉ ｚ 新材料研究所 （

ＩＮＭ
）Ｍ ｏ ｔ ｅ ｋ 国 际生 产 和 装 配 自 动 化专手能够用 于该系统中 的所有螺丝 。
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