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机床和机器人作为一个团队 ｇ
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近年来 ， 用于机器人辅助加工技术解决方案的系统技术进
一步向前发展 。 自 动化必须具饬灵

活性 ， 机器人或是托盘系统必须能够快速集成在
一起 ， 并且能够 卩丨次分离开来 。 如今 ， 能够在加

工作业中 自行应用机器人的可能性越来越大 ， 机床和机器人的关系 也变得越来越紧密 。

＿＾时间 以来机器人主要在零件制造来说 ， 机器人不仅在动力方面 ， 而且在一＂

ＰＣ车间穿梭 ， 它们越来越多地应用于加工的精准性方面也达不到要求 。 专家

零件的直接加工生产流程 。 然而 ， 机器期待着未来在机床和 门架式机器人之 间

人依 旧无法取代机床 。 斯图加特大学和实现
一

个顺利地过渡 。
Ｂ ａｕ ｅ ｒ ｎ ｈ ａｎ ｓ ｌ 教授 ｜

德 国 弗劳恩霍夫研究院生产技术研究所说 ：

“

可以肯定的是 ， 机床和机器人会越

ＩＦＦ 研究项 目 负责人 ＴｈｏｍａｓＢ ａｕ ｅ ｒｎ ｈ ａｎ ｓ ｌ 来越紧密地联系在
－起 ， 它们将不再作 ．

，
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教授表示 ：

“

机器人只能承担机床的非核为单独分离的部件并存 。

”

心作业流程 ， 如承担加工流程或操作机Ｂ ａ ｕ ｅ ｒｎ ｈ ａｎ ｓ ｌ 教授认为 ， 对于 自 动

床的作业人员 的麵性伴随作业流程 。

”

化 技 术 人士 来说 ， 机 床 的 能 力 越 来 ？
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Ｂ ａ ｕ ｅｍ ｈａ ｎ ｓ 丨 教授表示 ：

“

机床和机器人会越来
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ｒ扩勝 的 ｍ题 很 呎 嬰 。 机針． 的

部 作必 须 呵快速 Ｈｉ 换 ， 这 样 ， 人 丨 ｉ ｈ
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能

够快迚 災 成 机 器 人 或托 盘 系 统 ． 也

ｊ ｆ
ｋ 」撕儿 器 人舰 盘 系 统 氓 新 分 离 汗 来 。
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“

这不仅 关系 到机

床 的可转变能力 ， 而且还关系到机床 的

■ 经济性 ， 这也是个通过机床操作人员 实

图 １ 机器人通过承担如去毛刺 、 定位或刀具更换这些伴随动作来辅助机床的加工作业现 即插即用 的议题 。
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