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Ｉ人与机器人互动时尤其需要安全可靠的控制器

控制 系统

人机互动需要更高的安全性
机器人在生产优化过程中扮演着越来越重要的角 色 ， 为 了让机器人 以人们所希望的方

式做好其本职 Ｌ作 ， 需要 设计合理的控制 系统 ， 特别是当这种
“

钢铁
”

同事必须直接与人

类互动时 。 正如在这篇文章中介绍的那样 ， 控制系统在这里起着关健作用 。

更多精彩请扫描二维码

Ｘ Ｉ Ｒｅ ｉ ｎ ｈｏ ｌｄＳｃｈａｆｅ ｒ

■

向工业 ４ ． ０ 的企业都必须优化其所人工作速度快的优点 。点 ？
“

在慕尼黑我们展示 了革命性的安

有领域 的流程 ， 生产加 工行业也全控制器 Ｃ Ｓ ９ 以及全新的示教盒 ， 通过

不例 外 ， 这里的许多环节虽然 已经实现 ｝空索Ｕ ｆ支术起关键作用贴近实践的演示应用 程序 ， 控制器能够

自 动化 ， 但往往还是存在着瓶颈 ， 而这
“

在工业 ４ ． ０ 和人机协作时代 ， 控制在这里为参观者们展示人机互动 的 多种

些瓶颈通过使用 机器人便可 以克服 ， 但技术在机器人技术 中起着关键作用 ， 因可能性 。

”

Ｖｏｇ ｔ 继续介绍说 。

到 目 前为止这种方式花费十分 昂贵 ， 因此 Ｓ ｔａｕｂ ｌ ｉ
（ 史陶 比尔 ） 公苛开发 出 了Ｃ Ｓ ９Ｖｏ ｇ

ｔ 认为 Ｃ Ｓ 控制器是通往全新机

为人们必须将机器人这
一

身手敏捷的好这种全新的安全控制器 ， 这种控制器具器人时代 的 出 路 ：

“

凭借其安全功 能如

帮手锁在
一

个笼子 中 以便保护 员工 ， 只有创新的安全功能 ， 能完美支持人机互安全速度 、

‘

安全停止 、 安全 区域和安

有在极少情况下人们才会 冒 险不考虑使动 （ 图 １
） 。

”

Ｓ ｔ ａ ｕ ｂ ｌ ｉ 机器人公司总经理全工具 ， 用 户 可 以精确 且个性化地决

用 防护 ，而且还是在这敏捷的
“

钢铁巨人
”

Ｇｅ ｒａ ｌｄ Ｖｏｇｔ 谈到 。 定 ， 人类与 机器人应在 多大程度上进

降速的时候 ， 但这样做等于放弃 了机器这种新型控制器如何工作 ？ 有何优行 密切 合作 ， 同 时在这 种情 况 下需要

ｍｍ ａ ． ｖｏｇ ｅ
ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ ｉｉ自則匕马驱甜 ２ ０ １ ７
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

遵守 哪 些 安 全规定 。

”

如 ｖ〇 ｇ
ｔ 介 绍 的 展示 了

－

件灵感来 自 于 蚕 的 展

那样 ， 所有安全功 能都获得 了 ＴＵ Ｖ 认 ！ｆｔ ， 通 过它 可 以 在 自 由 空 间 中

证 ， 而且也达到 了Ｓ Ｉ Ｌ ３ ／ Ｐ ｌ ｅ 安全等级设 计 和 生 产 单 件 ３Ｄ 模 型 。

“

相 Ｖ

的严格要求 。細 技 术細觀
－

个觀 机
，

．

、

器 人 控雜 ｃｍｘｒ归 ａｍ
ｘ

工业 ４ ．０ 是分散式控制技术 的ＥＸＰＴ 。

”

Ｗ ｉ ｔｓｃｈｅ ｌ 这样说道 。 ＼

推手 、

“

工业 ４ ． ０ 是分散式安装和分散式控机器人控制与系统控制－
［
、

＼ ＼

制方案的推手 ，
Ｆ ｅ ｓ ｔｏ 公司在这方面一直体化 ＼^

是 自 动化麵的 引领者 （ 图 ２
） 。

”

Ｆ ｅ ｓ ｔ ｏ控制器生产商 Ｂ＆ Ｒ 的观点与
Ｎ ＇

德 国 ／ 奥地 利 的 销 售 负 责 人 ／ 总 经理 此相反 ， 他们认为未来的趋势是
一

 ＼

Ｈ ａｎ ｓ
－Ｕ ｌ ｒ ｉ ｃ ｈＷ ｉ ｔ ｓ ｃ ｈ ｅ ｌ 对 此 深 信 不 疑 。 体化控制 ，

“

我们认为将机器人直接集＼
Ｆ ｅ ｓ ｔ ｏ 公司 的核心新产 品 ，

Ｉ Ｐ ６ ５ ／６７ 防护 成在系统的控制器 中是
－

个 明 显趋势 ， Ｎ＾ ｖ
^

等级的 ＣＰＸ －ＣＥＣ 控制器 ， 借助 Ｃ ｏｄｅ ｓｙ ｓ这样
一

来就可 以对包括所使用机器人在 ＼

Ｖ３ 和 Ｓ ｏ ｆｔｍ ｏ ｔ ｉ ｏｎ
，
这种控制器首次实内 的所有设备组件进行通用 和统

一

的编Ｉ
现 了对三脚架 的分散式控制 。 由于所使程 。

”

位于 Ｂ ａｄＨｏｍｂｕｒ
ｇ 的 Ｂ＆Ｒ 工业电

用 的集成驱动器 ＥＭ ＣＡ 同样执行 的 是 子有限公司总麵 Ｍａｒｋｕｓ Ｓ ａｎ ｄｈｏｆｏ ｅ ｒ 表＼

Ｉ Ｐ ５４／６ ５ 防护等级 ， 因 此可 以首次在完 示 。

全不需要控制柜 的情况下近距离地使用

机器 人 ， 此外这里还使用 了基于 Ｆ ｅ ｓ ｔ ｏ集成安全技术让人机协作成为
够控制多达 １ ５ 个轴的任意

一

种机器人运动形式

Ｄ ｉ ｄａｃ ｔ ｉ ｃ模拟软件 Ｃ ｉ ｒｏ ｓ 的虚拟运行调试 ， 可能

通信则 采用 了完全符合工业 ４ ． ０ 要求 的此外人类与机器人的协作 （
ＭＲＫ

） 是

０ＰＣ－ＵＡ 。
一

个新课题 ， 只有通过集成的安全技术用 来 自 Ｍ ａ ｐ ｐ
Ｒ ｏ ｂ ｏ ｘ 的可扩展控制 器

正如 Ｗ ｉ ｔ ｓ ｃｈ ｅ ｌ 接下来所介绍的 ， 在才能实现 。 来 自 Ｂ＆ Ｒ 公苛 的全套控制硬件能够控制 多达 １ ５ 个轴 的任意
一

种

打着
“

自 动化世界
”

标语的展台上展示器能够实现对机器人 的控制 。

“

与新 的机器人运动形式 （ 图 ３
） ， 与来 自 Ｂ＆ Ｒ

了 来 自 Ｆ ｅ ｓ ｔ ｏ 公 司 的所有控制 器方 案 ，
Ｍ ａ

ｐ ｐ 软件组件联合使用 后 ， 能在几分公司 的 带有安全运动 功 能 的驱动 技 术

针对汽车制造 、
Ｅ ｎ ｄ ｌ ｉｎ ｅ 包装或 电子灯组钟之 内完成运行调试 。

”

Ｓ ａｎｄｈｏ ｆｎ ｅ ｒ 继续结合后可 实 现性 能 更高 、 更 加安全 的

件的多种实 际应用 都表明 ， 这些控制器说道 。机器人应用 。

”

Ｓ ａ ｎ ｄ ｈ ｏ ｆｎ ｅ ｒ 介绍说 。 不

使 Ｆ ｅ ｓ ｔ ｏ 公司 的所有子系统都符合工业控制 器和驱动 技术 的 直接 连接 以仅 单 个步骤 能 够加 速 ， 通常整个生 产

４ ． ０ 标准 。 及 Ｍ ａ
ｐ ｐ 软件组件和 安全技 术 的联 合过程 的速度也能提高 ， 例 如借助 实 时

在仿生学 习 网 络领域 ，
Ｆ ｅ ｓ ｔ ｏ 首 次使用 是 Ｂ ＆ Ｒ 机器人方 案 的特点 ，

“

使仿真 。

材料流的实时物理仿真

在去年慕尼黑 的Ａ ｕ ｔ ｏｍ ａ ｔ ｉ ｃ ａ展会

１ｌ ｉ ｌｈｓＳ＾上
，

ｉ ｓ ｇ 工业控制 技术有限公司展示 ｔ

Ａｔ｜ ，他们最新 的模拟 系统 Ｉ Ｓ Ｇ －Ｖ ｉ ｒ ｔ ｕ ｏ ｓ
。 在

， 对包括机器人和材料流在 内 的虚拟设备

１ ■ ｄ■
进行 串联时 ，

工程平台使用 了实时物理

遍Ｉ

ｆ
？

邏 仿真 ， 用 于客户个性化定 制 系统的接 口
＇

Ｉ
：


＊

｜

｜■ 应该能够实现工程过程的 自 动化 。

ｊ
Ｂ 据 

Ｉ Ｓ Ｇ公司称 ，
Ｉ ＳＧ －Ｖ ｉ ｒ ｔ ｕ ｏ ｓ系统

是在虚拟机器和设备上实时 （
ｌ ｍ ｓ

） 釆用

图 １Ｓ ｔ ａ ｕ ｂ ｌ ｉ

（ 史陶比尔 ） 公司的 ＣＳ９ 控制 ｜§图 ２ 无需控制器的三脚架 ，
Ｆｅ ｓ ｔｏ 公司众多工业

真实现场总线真实控制调试运行的解决

４ ． ０ Ｔ０ Ｐ Ｐ
（ 终点站作业生产计划 ） 革新产品之

一 方案 ， 通过它不仅可 以深人测试成套设

４８［２３ 现代制造
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备和单机 ， 而且还可 以 测试带有大量不 二
同控制器的复杂生产设 济 。

：……ｆ ＞？
；

在最新版本的软件 中 ， 有
一

个针对二 ｜
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：二＝

弓

ｓ
ｆ

常 见机器 人 生 产 商 和 机器 人型号 的 机 ； ｇ＾ｇ
ｆ

ｒ＾ｉ一

器人 库 （
三维可视化和运动学誠 ） 可

｜■
＾
ｔｓｉｆｅＵｓｔｅｔｓｔｓ

供使 用 （ 图 ４
） ， 例 如 Ａ Ｂ Ｂ

、
Ｆ ａ ｎ ｕ ｃ 和Ｕ

Ｋ ｕ ｋ ａ 机器 人 的
一体 化 仿 真 也 能 实 现 ，

？■

＇
＾ ＊

此 外 凭借 增 强 现 实賴 巾騎 技 术 ，

：－ｒ—


Ｋｕｋａ －ＣＮＣ与 Ｉ ＳＧ －Ｖ ｉ ｒ ｔｕ ｏ ｓ的直接连接｜
ＥＥｒ

＂

７
ｊ ； ；

％｜
ＷＵ

｜

也首次翻展示 。 ｜
＝ ＝

卜
」 ：Ｕ

机电仿真的应用越来越重要ｐ ｜
＇

“

我们 发现 ， 最初源 自 要求严格的
＞

■＊ ＊ ■＊

—：－ —

机 床 制 造行业 的 虚 拟试运行 或 实 时机图 ４ 使用该软件企业可以实时模拟其虚拟工厂中的动态行为并使之可视化

电仿真在机器和 设 备 制 造 的 所有领域

用 得越来越多 。

”

Ｉ Ｓ Ｇ 工业控制 技术有我们 。

”

为 了让我们 的客户 不受规模大料流仿真领域使用 了基于物理仿真的实

限 公 司 仿 真技 术业务 经理 ， 工 程博士小 、 应用 领域和使用情况的 限制 ， 不仅时 网络算法 ， 这样可 以有效发挥工程平

Ｃ ｈ ｒ ｉ ｓ ｔ ｉ ａｎＤ ａｎ ｉ ｅ ｌ 介绍说 ：

“

来 自 不 同行使其虚拟工厂的动态变化可视化 ， 而且台 的优势并充分挖掘时间 和成本节约潜

业的设备 、 机器和机器人用 户都找到 了还能实现低成本 的实时仿真 ， 我们在材力 。

”

ｍ

ｐ
ｊＬＷ ．

Ｅ
－

ｎ ｅｗ ｓ ｌ ｅ ｔ ｔｅ ｒ 邮件营销中的位傾 Ｉ

Ｉ糧 ｌｌ圓

广告

ｍｍ ａ ． ｖｏｇ ｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃｎ Ｉ Ｉ自邱 丨ｆｃ马驱甜２ ０ １ ７
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