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其在各 方面都能顺 利运行 。
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款方便使用 又高效的移动机器 人 ， 用 于

实现 内部运输和物流解决方案的 自 动化 。
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像机和超声波确保机器人
－

旦遇 到 人或 疆：’
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静止 障碍物 ， 即能 自 动避开 。 其可优化 图 ２ 可使用平板电脑 、 移动电话或 ＰＣ 控制 Ｍ ｉ Ｒ ｌ ＯＯ

工作过程能够释放人力资源 ， 从而有助

于提高生产效率进而降低成本 。 其采用地 形 ， 并 能 够在智 能 手机上点击创 建部分之
一

。 在这方 面 ， 凭借典型功 耗

的技术能 自动扫描移动区域和周 围环境 ， 地 图 。
Ｍ ｉ Ｒ ｌ Ｏ Ｏ 具有 易 于操作 的特点 ， 值仅为 ６Ｗ 的高效设计 ，

Ｓ ３ ０ ０ 也具有

还可以导人大楼的 ３Ｄ 平面图 。可使用 平板 电脑 、 移动 电话或 ＰＣ 轻松相 应 的 技术 前提 并 因 此成 为 满 足该要

Ｍ ｉ Ｒ ｌ Ｏ Ｏ 这一
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机器人管家
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能够控制 。 内 置计算机可 以创建周 围 环境求 的 重要模块 。 借助 Ｅ Ｆ Ｉ 接 口 ，
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自 主 穿过大楼 。 这款小型 四 轮运输机的地 图 ， 传感器能够连续读取 Ｍ ｉ Ｒ ｌ Ｏ Ｏ安全激光扫描仪 可通过 网 关 集 成 到不

可承载 １ ０ ０ｋ
ｇ 或拖拽 ３ ０ ０ｋｇ 的货物穿的 所处位置 。
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旦识 别 到 障碍 物 ， 即同 网 络 中 实 现安全 的 Ｓ Ｉ ＣＫ 设备

过大楼 ， 可 以通过 内 置的 ｗ ｅ ｂ 服务器自 动避开 或停止动作 ， 两 台 扫描 仪和通信 。 其 中 包括机器 人之 间 彼此通信

对其进行快速 编 程 。 通 过 智 能 手机进
一

部 ３ Ｄ 摄像机使之成为可能 。和机器人与 联 网 生 产 系统 内 其他组件

行远程控制 ， 该机器 人可 以侦 察 新 的 Ｓ Ｉ Ｃ Ｋ 的 紧 凑型 Ｓ ３ ０ ０ 安全激光扫之 间 的通信 。
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监控 四 周 ， 这 刚 好满 足小型移动 机器移动机器人专为物流 、 生产领域 以及卫

＾人需要 多 个可 灵 活配置保护 区 域 的 需生事业的应用 研发 。 在医院 、 实验室和

／ 求 。
Ｓ ３ ０ ０ 提 供 １ ６ 个 可 自 由 配置 的保 邮件分拣处 ， 它 已成为深受喜爱 的同事 。
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｜护 区域 ， 能够灵 活地适应不 同 移动状它能够搬动和拖拽重物 ， 分担长途跋涉
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况和环境条件 。

一的工作 ， 并始终保持彬彬有礼 。 因 为其
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是传麟賴计鮮可觀紐麵 。 麵作贩应 ， 細默或賴物时其

图 １Ｍ ｉ Ｒ ｌ ＯＯ
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在对接站工作的小型四轮运输机此 外 ，

组件 的 能耗也是要 求 中 的 重要会减速或避开 。 Ｇ２３

３ ２ＣＳ１
现代制造 ？

现代工业甽器八 ２０ １ ７
－

０ ２ｗｗｗ ． ｖｏｇｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃｎ


