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■限环境下的机器人应用

一

个机器 人在职贞范围 内 ， 无论是下雨 ． 酷热 、 严寒或是下雪 ， 均能在建筑物顶上聚精会神地

履行其职能 。 这种卢外滿天应用的机器人是用于检验专用 Ｇ Ｐ Ｓ 接收器的全封闭式 ６ 轴机器 人 ， 该

型机器人符合 １ Ｐ６ ５ 保护标准 。

Ｒａ ｌ
ｆ Ｈｏｇ ｅ ｌ

？

Ｊ
ｏ ｈ ｎＤ ｅ ｅ ｒ ｅ 公司是世界范 围 内 的农用技术创新 中心 （

Ｅ Ｔ Ｉ Ｃ
） 工作 。 该 中心的这样的性能 。

Ｋ ｏ ｒｍ ａ ｎ ｎ 强调道 ：

“

专 用

机械 、 林业机械和建筑以及园林维护工作 以创新技术为重点 ， 与工厂共 同研Ｇ Ｐ Ｓ 接收器是我们为能源工业而研发的 ，

机械的知名 生产厂家 ， 是
一

家美 国的企发成熟的技术并将其集成到机器中 。必须通过严格的检验流程 。

”

业 ， 目 前在 世界范 围 内 的 ６ ８ 个工厂和目 前 ，
Ｊ ｏｈ ｎＤ ｅ ｅ ｒ ｅ 公司 的高级技术专 用 Ｇ Ｐ Ｓ 接 收器 的 技术检验必须

研发 中心有 ６ ０ ０ ００ 名 员 工 。 该公司仅在主管 Ｇ ｅ ｏ ｒ
ｇ
Ｋ ｏ ｒｍ ａｎｎ 和他的

一

个团 队正遵 循
一个综 合性 的 程序 ， 该 装置必须

德国就有 ７００ ０ 名 员工 、
６ 个分部 。 其 中致力 于高精准度 Ｇ Ｐ Ｓ 接 收器 的研 发工在户 外 以各种 不 同 的速 度通 过多 个 系

２ ００ 名 员工在位于 Ｋａ ｉ ｓ ｅ ｒ ｓ ｌ ａｕ ｔｅ ｒｎ 的欧洲作 。 只 有专 用 Ｇ Ｐ Ｓ 接 收器 才 能 够达 到列 的 测 试 。 在此之 前进行多 个 系 列 的

ｗｗｗ ． ｖｏｇ ｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ ３ ７
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川 以 比 较 ． ｄ ｉ ｒ 路 ｕＵ ｌ

．

检验受限 。

ｊ丄 心
．

ＷＭ
、

Ｋ＿ ａｍ ）１
、＿  ｌ

ｉ ｔ＿
战 ：

“

对 ｒ
？

检验低速接收器通常要以最 ｒｔ

精准度来进行测试 ， 必须按高 出 装置精

密度 Ｋ） 个单位 。 为此 ， 测量行驶 由
一

个

精密机器 人 来 完成 ， 这样做的优点在于

贿时候均 ｆ ｐ
ｉ ＂ ＇

ｉ

＇
， ：敝

”

 ！

＇
＇ｗ

￡

：Ｈ
头号挑战是机器人的户 外应用 ， 为

ｒ ｗ＾ ｐ ｓ
ｉｖ ， 冰 收測 ，

｜

．ａ 侧

须事 先就耍 ｆ ｉ

ｉ
ｉ 确 ： 机器 人要安装 在 所试
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＼ ？

，＇观 祕
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， 》 
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验的建筑物的顶端 ， 而那里全年将置于 图 １ 采用专用设备能够显著加大 ＴＸ ２００ Ｌ 型全封闭式 ６ 轴机器人测试轨道的半径

可能出现风暴天气的条件下 。

为了撰写博士论文 ，
Ｄ ｅ ｎ ｎ ｉ ｓＤ ｉ ｓ

ｐ
ｏ ｔ

曾 在 Ｊ ｏ ｈ ｎＤ ｅ ｅ ｒ ｅ 公 司 参与过落实 Ｇ Ｐ Ｓ Ｓ ｔ ａｕ ｂ ｌ ｉＲ ｏ ｂ ｏ ｔ ｉ ｃ ｓ 公 司 经理 Ｇ ｅ ｒ ａ ｌ ｄ制 的灵活性评价很高 ， 使用 该机器人能

接收器 的 技术任务 ， 他 回 忆说 ：

“

其他Ｖｏ ｇ ｔ 工程师说 ：

“

当我们 向市场推 出 ＨＥ够模拟拖拉机的作业节奏以及包括斜坡

机器人生产厂家对我们要全天候地用 ６ （潮湿环境 ） 结构形式的装置时 ， 我们关倾斜度在 内 的参数 。
ＴＸ２ ００Ｌ 型全封闭

轴机器人来完成该项任务 的委托都在摇注的是该型装置在射水切割 、 切削加工式 ６ 轴机器人的载荷为 ８ ０ｋ
ｇ ， 非常适合

头 。 唯独 Ｓ ｔａｕｂ ｌ ｉＲｏ ｂｏｔ ｉ ｃ ｓ 公司愿意接受或是在清洗流程 困难的食品工业 中 的应用于对 比性试验 。
ＴＸ２ ００Ｌ 型全封闭式

这个挑 战 ， 并表示该公司研制 出 的 ＨＥ用 。

”

他表示 ， 该装置
“

全年在户外使用６ 轴机器人能够 同时添乘多个 Ｇ Ｐ Ｓ 接收

（湿润环境 ） 结构形式的 ＴＸ２ ０ ０Ｌ 型全的情况之前我们完全没有考虑到 ， 而我器进行检验 ， 且在进行检验的过程 中 不

封闭式 ６ 轴机器人能够在户 外使用 。 这们提供的 Ｈ Ｅ （ 湿润环境  ＞结构形式的会突破载荷的界限 。 在此期间 ，
ＴＸ２ ００

种 Ｈ Ｅ （ 湿润环境 ） 结构形式的 ＴＸ２ ００装置 当 然是 以该装置全年在户 外露天使Ｌ 型全封闭 式 ６ 轴机器人也能够承担检

Ｌ 型全封 闭 式 ６ 轴机器人带有 Ｈ Ｅ（ 湿用为前提的 。

”

验传感器系统的任务并且几乎每天都能

润环境 ） 特殊标识 ， 是专 门为 了在湿润那么 ，
ＴＸ２００Ｌ 型全封闭式 ６ 轴机承担新的检验任务 。

空间使用 而研发 的 ， 该全封闭式机器人器人是否能够从设备变异方面适合于该此 外 ，
ＴＸ２ ００Ｌ 型 全封 闭 式 ６ 轴

的结构形式符合 Ｉ Ｐ ６ ５ 保护类别 的要求 。 项 目 的要求需要弄清
一

系列 的 问题 ： 机机器人的
一

个特殊亮点是该装置能够在

通过使用 Ｓ ｔａｕｂ ｌ ｉ 密封单元 ， 还可进一步器人如何才能安置在建筑顶端 ？ 还应该世界范围 内使用 ： 位于全球所有的 Ｊ ｏ ｈ ｎ

提高 ＴＸ２００Ｌ 型全封 闭 式 ６ 轴机器人考虑哪些建筑物静力学方面的要求 ？ 如Ｄ ｅ ｅ ｒ ｅ 公司研发 中 心 ， 不论美 国 、 亚洲

的保护级别 。何躲避闪 电 以及如何防范人为侵人 ， 确或欧洲都能存取该装置的信息并能够实

在该型机器人完成 喷漆作业之前 ， 保安全 ？ 该 ＴＸ２ ００Ｌ 型全封闭式 ６ 轴机施测试流程 。 通过与上级软件设计体系

必须对其表面进行专 门 的处理 ， 以提高器人还需要什么样的辅助改进 以及人们相连接 ，
Ｓ ｔ ａ ｕｂ Ｈ 机器人成套装置可以脱

其防锈蚀的能力和坚固性能 。 该型机器如何应对温度变化幅度大和机器人臂 内机实现程序化 ， 能够 自 动化地检测和评

人的特殊部件 由不锈钢制成 ， 这样在最冷凝水的 问题等 。估所有数据 ， 之后所测得的检测结果提

后
一

道喷漆作业后 ， 机器人 的表面质量Ｄ ｉ ｓ
ｐ
ｏ ｔ 说 ：

“

该项 目 的规划和实施花供全世界任
一地点使用 。

依 旧很高 ， 因 此 ， 该机器人便能够适应费 了我们很多时间 ， 与 Ｓ ｔａｕｂ ｌ ｉＲｏ ｂ ｏ ｔ ｉ ｃ ｓＫｏｒｍ ａｎｎ 说 ， 该机器人装置能够满

最艰难 的应用 条件 。 除此之外 ， 该型机公司 的工程师
一起 ， 所有的具体 问题均足我们 的所有期待 。 而且 ， 该机器人装

器人还有一个优点 ： Ｊ ｏｈ ｎＤ ｅ ｅ ｒ ｅ 公司使得到 了解决 。 迄今为止 ， 该型机器人 已置的任务范围在不断扩大且能够在世界

用 的该全封闭式 ６ 轴机器人采取垂直布经在我们建筑物的顶端的轨道上运行了范围 内的该机器人装置现场进行数据存

线形式 ， 因 此 ， 机器人的底部在喷水或两年 ， 并在最严酷的气候条件下跑着马取 ， 以确保夜 以继 日 地满负荷运行 。 现在 ，

是雨天和雪天的情况下全部连接能够得拉松 。

”

 该机器人装置的精密度和可靠性 已经顺

以保护 。 Ｊ ｏｈｎＤ ｅ ｅ ｒ ｅ 公司对检验装置不受限利通过了户外露天持续应用测试 。

”

 ［３３

３ ８？？？ 现代制造 ’
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