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移动机器人

移动机器人

成为机器人行业发展方向

作为工作同事 ， 料理家务机器人或者其他服务机器人不仅与人类合作越来越密切 ， 而且逐渐

向移动机器人发展 。 移动机器人不仅能够 由 人手动操作进行工作也能完全 自 主地在其工作的环境

中进行工作 。
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ｔ 所不在的成本压力迫使企业不断过剩或者工序过程时间过长 ， 从而保持Ｒ ｏ ｂ ｏ ｔ ｓ 的 轻型机器人 ， 所 以机器 人臂

地精简其生产流程还要保持更高长久的竞争力 。 丹麦驱动装置制造商 Ｂ ｊ
－ＵＲ５ 接替 了驱动装置喷漆的工作 。 即使

的效率 。 在关键词
“

精益生产
”

下许多ｇ
ｅ ａ ｒＡ ／ Ｓ 为此决定生产实行 自 动化 ， 并是再小批量 的非洲生产商 ， 也可 以委托

企业都优化了他们 的生产 ， 如避免生产在不同的生产阶段集成了 四个 Ｕｎ ｉｖ ｅ ｒ ｓ ａ ｌ机器人完成喷漆 ， 因 为轻型机器人可 以

由 员工简单快捷地进行编程 。
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， 由于特殊要求属于生产麵频繁变

济 ｃ ？
＜１更 以及 日 常小批量订单 ，

五年前公司生
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、 ｉ产年产量 ２ ５ ０００ 台的不 同 种类传动装置

完全是手工操作的 。 那时要采取 自 动化

＾膠 技术成本高 ， 规面积大且编程复杂 。

Ａｋ ｉｌ Ｂ Ｊ
－Ｇ ｅ ａ ｒ 在其
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般优化生产过程 中

再次加入 了 自 动化这个主题 。 删经理

』
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ｊ
６ ｒｎＳ ｏｍｍ ｅ ｒ 已经致力于
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精益企业
”

图 １ 位置灵活的 Ｆ ｌ ｅ ｘ
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Ｆ ｅ ｌ ｌ ｏｗ 平台可以采用手动控制方式使其运行至工位 ，
这样便能够采取手动和ｆｔ

￣

了 ，

自动化相结合的方式完成工作任务 目 标是有效的生产过程和高素质的质量
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管理 。
Ｂ Ｊ

－Ｇ ｅ ａ ｒ 在 ２ ００ ５ 年达到 了 目 标并 传动装置芯片包含特殊喷漆程

且在这一年建立了新工厂 。
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我们的要求 序数据
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价 Ｉ Ｕ也鋪附 厂 丨 ： 产雜 ， 沿

高效地棚 员工的能力 。

”

Ｓ ｏｍｍ ｅ ｒ 解释 系列 的传动装置通过油鮮 间 ， 在此之

道 ，

“

为此需要
一个解决方案 ， 可 以灵活 ＞

｜｜｜｜｜＾
￥后工作人员再安排

一个新的系列到传送

地适应我们广泛变化的批量大小 ， 并且 ，

；机 ， 然后马上就是传动 装 置 自 动 喷漆 ，

借此可 以让其他单调的手动工作可 以 自这样工件可 以在不间断随机顺序情况下

动化 。

”

广 兔涂漆 。

“

这个要求我们通过员工将芯片粘

／ ，Ｉ在传动装置上解决 ， 芯片上包括针对传

机器人被放置在喷 ｉ泰 房 Ｉ司的 ？动装置大小和形状的特殊喷漆程序的数

传送带前 屬、 ，
：

’

一
」据 。
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Ｓ ｏｍｍｅｒ 说 ，
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然后
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个安装在传送

ＫＪＶ 销售伙伴 Ｈ ｅ ｎ ｒ ｉ ｋＣ ｈ ｒ ｉ ｓ ｔ ｅ ｎ ｓ ｅｎ 机上的芯片扫描仪告诉机器人应该选用

建议将丹麦始发公司 Ｕｎ ｉ ｖ ｅ ｒ ｓ ａ ｌＲｏ ｂ ｏ ｔ ｓ
＇

 ＼哪个程序和喷漆的颜色 。 也就是说 ， 我

的 轻 型 机 器 人 手 臂 集 成 到 生 产 中 。‘１们可 以立刻将 已经准备好喷漆的传动装

？ ＊

Ｕ Ｒ５ １ ８ｋ
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工 作 范 围 ８ ５ｃ ｍ 内 的 有 效 承 载 超 过程并缩短供货时间 。

”

５ｋ ｇ 。 特别之处是 ， 机器人编程灵活且 其他三个 Ｕ Ｒ 机器人保证精益生产

简单 ， 并且可 以在 人类 附近工作不需 ＩＭ１摸屏点击几下机器人接收命令 模式 ， 他们被装在数控机床上并且工作

要安全 围栏 。 目 前在 Ｂ Ｊ
－Ｇｅ ａ ｒ 不 同 的生在 ＵＲ ５ 的 帮 助 下 ， 自 动 化喷 漆五在洗 涤设备或 者 去 毛刺设备上 。 所 以

产步骤 中 已 经有 四 台轻型机器 人手臂个相 同大小的传动装置在时间和成本上Ｂ Ｊ
－Ｇ ｅ ａ ｒ 有能力在相 同 员工数量的情况

投入使 用 ， 其 中
一

个是在喷漆小房 间都是有效益的 。

“

我不能想象 ，

一个机下 ， 在更短的时间 内生产更多 的传动装

工作 ， 此处是安装 完 成 的 传 动 装置喷器人就可 以完成我们 的特殊传动装置的置 ， 四个机器人成本包括安装总共不到

雾手枪涂漆处 。 它 的 任 务 是在喷漆小喷漆 。

”

Ｊ ｅｎ ｓ ｅ ｎ 表示 ，

“

以前我从来没有十万欧元 。

房间 把夹具按顺 序放 到 传送带前 ， 每与机器人
一

起工作过 ， 所 以我很惊讶 ，
“

加强我们的竞争力和保证我们在欧

个 夹具上都有
一

个传 动 装 置 ， 传送带它操作起来居 然这么 的 简单 。

”

在触摸洲生产的唯一办法是 ， 保持成本不变并

开始运动 ， 机器 人开 始 喷漆 。 根据所屏上点击几下员工就可以为下
一

批待喷加快生产 。

”

Ｓ ｏｍｍ ｅ ｒ 强调 ，

“

ＵＲ 机器人

设定 的方案对每个传动 装置进行喷漆 ， 漆的零件给机器人下命令 。 里面存储了可能为我们打开 了生产要求快速调整的

并且按 照 所有 角 度和 角 落都 能够 喷 到不 同 的程序并且可 以根据需要选择或者可能性 ， 用 最少量和最大复杂化工作实

来进行移动 。 最大 的 好 处 是 ， 六轴 多调整 ， 程序本身就是
一

个直观的界面 ， 现 自动化 。 跟 Ｕｎ ｉ ｖｅｒｓａ ｌＲｏｂｏ ｔ ｓ 比起来价

关节机器人的 关节可 以 ３ ６ ０

°

旋转 ， 这公 苛 技术 员 工可 以在 很短 的 时 间 内 学格上没有其他选择 。 而且 因 为员工 已经

样各个不 同位置都可 以喷涂到 。会 。 能操作第
一

台 ＵＲ 机器人 ， 很 明显购买

以前生产的所有传动装置都是 由两 Ｊ ｅｎ ｓ ｅ ｎ 的 同事 Ｂ ｒ ｉ ａｎＰ ｅ ｉ ｔ ｅ ｒ ｓ ｅ ｎ
， 原其他机器人应该选择同一品牌 。

”

个工人手动喷漆 。 现在在 Ｂ Ｊ
－Ｇ ｅ ａ ｒ 其 中来也是从事喷漆工作 ， 现在负责不 同批新的 自 动化复合加工机床 比机器人

一

名 员 工 可 以去做其他 的工作 。

“

我觉次的喷漆准备工作 。 他把传动装置放到昂贵数倍 ，
ＢＪ

－Ｇｅａｒ 延长了老 旧 的 ， 但是

得这是
一

个伟大 的解放 ， 现在机器人接传送夹具上 ， 确保过滤器的保护盖都在可运转设备 的使用 期限 ， 并且在机器人

手的大部分还是很单调的喷漆工作 。

”

传原始状态并且负责质量控制 。的帮助下创造 了 自 动化生产室 。 几年之

动装置装配工人 Ｆｒｉｔ ｓＥｇ ｅ ｌｕｎｄＪ ｅｎ ｓ ｅｎ 高
“

喷漆工作 自 动化引 领 了 均匀和高内 自 动化流程份额会大幅增 长 ， 现在越

兴地说 。 经过 １ ０ 年 ＵＲ ５ 在喷漆小房 间品质喷漆 ， 因为机器人将所有零件彻底来越多 的坯料处理
一直到成品件准备安

已经改变 了他的 日 常工作 ， 现在 Ｊ ｅ ｎ ｓ ｅ ｎ和精确地喷漆 了 。

一个 ＵＲ 机器人安装装完全没有接触人类 的手 。 因 为在 Ｂ Ｊ
－

只需要 占 用 他很少的时间 ， 把新的传动和编程非常简单 ， 并且最大的好处就是Ｇ ｅ ａ ｒ 由于应用机器人技术必须拆除单一

装置批量大小和型号编 人机器人程序 ， 运行可 以没有安全围栏 ， 这对我们就意工作位置 ，
Ｓ ｏｍｍ ｅ ｒ 强调 ：

“

我们 的理念

并且在不 同 的程序之 间切换 。 换而言之味着在这个喷漆小房 间 内有跟多的空间是 ， 我们的员工用 自 己的时间就质量保

他可 以去从事传动装置装配 中更复杂的去手动 喷漆特殊的传动装置 。

”

规划 经证 、 创新 、 环境利益和文档来为客户创

工作 。理 Ｓｏｍｍｅ ｒ 说 。造更大的价值 。

”
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