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协作机器人

先进轻型机器人占领生产车间
在 自 动化工业取得成功之后 ， 先进的工业机器人应用又前进 ／

一

步 ， 新一代与人紧密合作的轻型机

器人是这
一发展的重要推手 。

文  Ｉ Ｊ Ｕ ｒ
ｇｅｎ Ｓ ｃｈ ｒｅ ｉｅ ｒ

国 华 尔 街有 完 成 交 易 后 鸣钟 的人的不 同之处 ： 该最新
一

代轻型结构机

传 统 ， 所 有 重 要 交 易 的 庆 祝 均 器人能够实现人和机器人的 紧密合作 ，

会敲钟 。 但是 ， 为 Ｕ ｎ ｉ ｖ ｅ ｒ ｓ ａ ｌＲ ｏ ｂ ｏ ｔ ｓ 公而且在机器人和人之间不使用安全围栏 。

司 的机器人臂 ， 也就是新亮相 的 Ｒ ｏ ｂ ｏ
－该最新

一

代的轻型结构机器人拥有完善１
Ｓ ｔ ｏ ｘ Ｉ ｎ ｄ ｅ ｘ （

ＥＴ Ｆ
） 全球应用 机器人技的安全系统和特殊的结构形式 ， 确保该 ｜

术和 自 动化而鸣钟则显得有些特别 。 作机器人能够不与人碰撞 ， 不会对工人造

为 Ｒ ｏ ｂ ｏ
－

Ｓ ｔ ｏ ｘ 机器人技术创始人之
一

的成伤害 ， 也就是说 ， 最新一代轻型结构 、

Ｆｍｎｋ Ｔｏｂ ｅ 说 ：

“

我们要展示
一

种能够在 机器人成 了工人 的完美 同事 。 这
一

点在Ｖｎ
世界范 围 内大多数行业应用 的机器人技Ｂ ｉ ｏ ｎ ｉ ｃＲｏ ｂ ｏ ｔ ｉ ｃ ｓ 机器人这里已经得到 了

术 。

”

ＵＲ５ 机器人证明 了 其与其他机器验证 ， 德国 同业工伤事故保险联合会对图 １
一个集成化的绝对值传感器使得 Ｕ ｎ ｉ ｖｅ ｒ ｓａ ｌ

Ｒｏ ｂｏ ｔ ｓ 公司研发的最新版本的 Ｕ Ｒ ５ 和 Ｕ Ｒ １ ０ 轻

型机器人能够快速投入使用

新二ｆｔ轻雖器人能够使人職器人在没 该位于 Ｄ ａ ｒｍ ｓ ｔ ？ ｄ ｔ ｅ ｒ 的生产 「家研发 的

有保护设施的条件下合作 ， 新
－

代轻型机 Ｂ ｉ ｏ ｒ ｏ ｂ 机器人进行了样机测试 ， 测试结

』

器

ｊ
另
－

个优点是 ： 操作简便 果是 ： 可按照 ＥＮ  ＩＳＯ １ ３ ８４９ ：２ ０ ０ ８ＰＬ ｄ

幕專 ？編？和 ＥＮＩ ＳＯ １ ０２ １ ８
－

１ ：２０ １ １
， 第 ５ ．４ ． ３章 内

｜

ｋ

１ 容为最新版本的 ＵＲ５ 机器 人和 Ｕ Ｒ １ ０ 机

Ｉ ／器 人 的安全 系统颁发德国 技术监督联合

ｆｆ
ＪＭｒ？ｆ／／？＊（酬 认证。

１ §＾｜ １Ｍ但是 ， 轻型机器人不仅只是在安全

？施訂麵 ， 作力雛化触产細 ，

Ｔｈ
｜ ｆ？Ｃ

＊
ｍ１

｜
Ｈ －
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轻型机器人还必须操作简便 。 Ｇ ｏ ｍ ｔ ｅ ｃ

．ｍ
ｊ 结构 机 器 人取 名 为

“

纯柞 的 乐 趣
”

， 这

＼ 位黑色 的机器人美女装有系列化生产 的

魏＿ 具有弹性的 力 － 力矩传感器 ， 人们 可 以

Ｉ＼」 蠢浦拿在手边 ， 以便给它指 出 ， 它接下

ｗｗｗ ． ｖｏｇ ｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ １ ５ ！ 代工业ＩＩ器Ａ ２ ０ １ ７
－

０ １
．现代制造３ ５
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 图 ４Ｇｏｍ ｔ ｅ ｃ 公司研发的 Ｒｏ ｂｅ ｒ ｔ ａ 活动关节机器

人臂为模块化结构 ， 有利于较小型的公司以较

＿
＿
＿
＾

低成本步Ｍｉｌｌ人 自靴和人 ■ 机器人 － 合細

图 ２Ｂ ｉ ｏ ｒｏ ｂ 机器人已经获得德国技术监督联合

会 （ Ｔ０Ｖ ） 颁发的生产许可证 ： 按照机器设备

技术指南 ２００６／４ ２ ／ ＥＧ
， 该型机器人 已经通过了图 ３ＫＵ ＫＡ 公司研发的 ＬＢ Ｒ  ｉ ｉｗａ 轻型结构机器

德国同业工伤事故保险联合会的样机测试人是
一

个
“

智能化的工业生产助理
”

来 应该 干 什么 。 该轻型 机 器 人应用 于的 Ｌ Ｂ Ｒ ｉ ｉ ｗ ａ 轻型机器人使用 的系统就平台特别适用 于作业高峰或是生产遇到

“

低
”

价格范 围 ， 应用 范 围广 ， 可 以覆是该公司研发的 ， 地点移动的机器人单瓶颈 的 自 主 的 自 动化作业 。
ＫＵ ＫＡ 公

盖传统意义的 自 动化任务乃至在移动平元可在最短的时间 内通过手工操作运行司的负责系统的经理 Ｆ ｒａ ｎｋＫ ｌ ｉ ｎｇ ｅｍ ａｎ ｎ

台上进行作业 ， 这里所说的移动平台便到使用地点并可在工人直接接触的环境坚信 ：

“

未 来 ， 人 － 机器 人 － 合 作将 成

是 Ｆ ｌ ｅ ｘ － Ｆ ｅ ｌ ｌ ｏｗ 移动平台 。 Ｋ ＵＫＡ 公司中投人使用 。 因此 ，
Ｆ ｌ ｅ ｘ

－Ｆ ｅ ｌ ｌ ｏｗ 移动为常态 。

”

ＧＬ３

上接第 ３４ 页

两部分组成 ：

一部分是快速更换头 ， 该 务外 ，
ＡＧ Ｓ 客户端还可 以根据客户委托

更换头安装在机器人臂上 。 另
－部分是 设计夹具的全部结构 。

快速更换賊器 ， 顧麵 与 Ｓ ｃ ｈ ｕ ｎ ｋ 夹 财紐贼ＭＳ：雌 金 属 薄板

財眺 接 。 在 更换 工 具 时 ，
ＳＷ Ｓ ４ ０ 快

丨

加 ［机＿ 供料 和 卸 料 屮 得到 Ｋ＂ 用 。 借

速更换装 置 的 两个组成 部分相 互交接 。

｜
丨《

＊ 助于真空技 术解决方案 ， 夹具可小心翼

ＳＷ Ｓ ４０ 快速史换装置在几秒钟时间 内便｜电
．

衾 翼地 夹 起 和 移 动 金 厲 薄 板 。 除 了 真 空

能形成可靠的机械连接 ， 同 时麵气动 Ａ 起 重 装置和 软 管起 重 装 置 外 ， 该 公 司

技术件和 电传输信号的 可靠连接 。 如果＾ １还 提供很 多 其它 不 同 的 真 空 部件 。 同

涉及更多部件 ，
Ｌ ｅ ａ ｘＢ ｒ ｉ ｎ ｋｍ ａｎ ｎ 公司则、

时 ，
Ａ ｅ ｒ ｏ － Ｌ ｉ ｆｔ 真空技术有 限公 司 也为

采用 机 电
－

体化 Ｓｃｈｕｎｋ 夹具 。 客户设计和专制适合客户 作业需要的真

供 ‘ ‘ ， ， ＾
完

空技术解决方案 。 如在采臓光切雛

借助 ＫＯ Ｎ ＳＴ Ｒ Ｕ Ｉ Ｅ Ｒ Ｅ Ｎ 在线 态器 ， 客户可简单快速地从 ｉ ｓ ｏｏ 个结构件中 业的企业 ， 过去只能加工平整 的薄金属

组态器的个
１

往化机器人抓手选择出适合的结构件 板 ， 而切 削加工作业台上有时也会需要

Ｓ ｃ ｈｗ ｏ
ｐ
ＡＧ Ｓ 自动化抓手装置有限 切割带 波纹 的金属薄板加工件 。 为此 ，

公司的 Ｍ ａ ｒｃＳ ｃ ｈｗｏ
ｐ 也没有放弃在工业结构采用 由其他供货商提供的可兼容的Ａ ｅ ｒ ｏ

－ Ｌ ｉ ｆｔ 真空技术有限公荀研发 出 了

机器人抓手上的努力 ， 自 ２ ０ ０９ 年 ４ 月 便结构件多达约 １ ５ ００ 种 。 借助于 Ａ Ｇ Ｓ 客
一

种技术解决方案 ， 采用 专 门设计的吸

向其工业界客户提供个性化夹具技术解户端 （完全集成 自动化 ） ， 可以简单快速人 装 置在原 有 的 吸 气 机上 方
“

翻 转
”

。

决方案 。 这种 个性化夹具技术解决方案地挑选适合的结构件并立 即将其放入购
一

个夹具装置可在 ２ ５ 分钟 内 为条纹状

的重点是夹具 可 由标准部件组成 。 这些物货篮里 。 这样 ，
ＡＧ Ｓ 客户端便可以显的金属 薄板加工件适配 １ ０ 个专 用 吸人

个性化夹具技术解决方案的机器人夹具示订货概况 。 除 了 购置标准结构件的业装置 。 ＧＩ３

３ ６ＭＭ 现代制造 ．

１ ５ ３代工 业Ｈ器 八 ２０ １ ７
－

０ １ｗｗｗ． ｖｏｇ ｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ


