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术 ， 能 够 完 全 支 持 不 同 的 系 统平 台 ， 进行 。通过 使 用 抽象层和 定 义 的接 口 能使模

首 先 是 Ｌ ｉ ｎ ｕ ｘ 和 Ｗ ｉ ｎ ｄ ｏ ｗ ｓ 系 统 ， 当在 工 业 ４ ． ０ 倡 议 的 推 动 下 ，
Ｏ Ｐ Ｃ块化概念提升 到

一

个新 的 水平 。 这有

然还有 诸如 安卓这 样 的 移动设 备 ，
此Ｕ Ａ 在实 际生 产 中 已 经 占 有一席之地 ， 助于实现某种想法 ： 即在保 留 ＲＯ Ｓ 功

外它还 能够 支持现下流行 的 单 板计算但是对 Ｒ Ｏ Ｓ 潜能 的开发及应用 还处于能 的情 况下通过 Ｏ Ｐ ＣＵＡ 对现有 的通

机 ， 如 Ｒ ａ ｓ ｐ ｂ ｅ ｒ ｒ
ｙＰ

ｉ 和 Ｂ ｅ ａ ｇ ｌ ｅＢ ｏ ｎ ｅ开拓阶段 。 因 此 我 们 当 前 的 目 标是创讯机制进行扩展 。
ＲＯ Ｓ２ ． ０ 能够进行 同

Ｂ ｌ ａ ｃ ｋ
。建 Ｏ ＰＣＵＡ Ｔ ＳＮ

， 并将其作为 ＲＯ Ｓ 网步 和 异步通 信 ， 执行各种方法 以及订

＊ 生产系统的各个层级都需要考虑络 内 外的通讯机制 。 阅 ／ 发布技术 ， 这 些都说 明它 拥有必要

到 。 例 如 ， 通 常移动机器 人 系 统和 生目 前 以数据分发服务 Ｄ Ｄ Ｓ 技术为的通信机制 。

产 系 统通过 网 络互联 ， 即 使 在 系 统时技术 的 升级 版 ＲＯ Ｓ２ ． ０ 正 处于研 发 阶与此 同 时 ， 可 以预见的是驱动程序

间要求严格 同 步 的 情 况 下 。 今后这些段。 这两个版本拥有相 同 的模块结构 ： 研发 费用 的 降低 。 在 Ｏ Ｐ ＣＵＡ 被广泛

系统还可 以通过 Ｏ Ｐ ＣＵＡＴ Ｓ Ｎ 进行互ＲＯ Ｓ 网络 由 多 个 ＲＯ Ｓ 节点构成 ， 这些应用 时 ， 也逐渐 出 现 了 带有 集 成 Ｏ Ｐ Ｃ

联 。 领 先 的 控制 系 统制造商将对接 口节点 共 同 实 现机器 人 系 统 的 功 能 。 这ＵＡ 服务器的组件 。 这些 Ｏ ＰＣ ＵＡ 组件

标准进
一

步达成共识 。 此外 ，
Ｏ Ｐ ＣＵＡ种 网 络 结 构 能 让 各 个节点 相 互 适 应 ， 能够接入 Ｒ Ｏ Ｓ 网 络进行对话 。 以上这

Ｔ Ｓ Ｎ 还能将这些 系统与 Ｉ ／Ｏ 级 的标准甚至进行交换 ， 这样就促进 了ＲＯ Ｓ 社些产 品 以及专 为 ＲＯ Ｓ 网 络准备的 Ｏ ＰＣ

总线协议连接起来 。 区现有功 能 的集成和再利用 。ＵＡ 端点服务有助于生产 系统 、 机器人

＊ 这种安全的技术能够保护生产 网相 较 于 ＲＯ Ｓ １ ． ０
，
Ｒ Ｏ Ｓ２ ． ０ 以 实系统和各个组件之 间 进行水平集成和

络 ， 确 保 授 权访 问 移动 机器 人 的正常际经验为基础 ， 其性能得到 根本改善 ， 垂直集成 。 ＧＺ３

Ｉ
 ■

ｒｍｒｉｃＮＯ ｓＭＨＫＳ
ｔｈｅ ｍｏｄ ｕ ｌ ａ ｒ

ｇ
ｅ ａ ｒｍｏｔｏ ｒ＾ 〇Ｉ

？？？


一：」 ：

：編


ｊ／／／／／〇，， ：２仍 ７貌贷回 ■

中 国 广州 ｍ 洲 中国进出 口 商品交 易会展馆

广告

ｍｍ ａ ． ｖｏｇｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃｎ 新自甜化与驱肋 ２ ０ １ ７
－

０ ５
．

ＥＪ 现代制造４３


