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人机协作

丰ｉｌ器人实现注塑流程划一的

作业周期

失业率低对某个地区来说是
一

个好的信号 ， 但对于这个地区的企业来说 ， 往往会遇到招工瓶颈 ，

注塑行业企业也不例外地会遇到这样的情况。 闲此 ， 注塑行业企业必须要实现手工作业的 自 动化 。

更多精彩请扫描二维码

文 Ｈｅ ｌｍ ｕ ｔ Ｓ ｃｈｍ ｉ ｄ

＆于 注 塑 行 业 招 工 难 ，
Ｄ
ｙ ｎ ａｍ ｉ ｃ

ｔｔｌＧ ｒｏｕ
ｐ 集 团 公 司 便致力 于实现其

公荀手工作业的 自 动化 。 该集 团公司 的

Ｃ ＥＯ（首席执行官 ）
Ｊ ｏ ｅ Ｍ ｃＧ ｉ ｌ ｌ ｉ ｖ ｒ ａ

ｙ 在

描述这个挑 战 时表示 ：

“

幸运 的 是 ， 我

们企业位于
一

个高薪酬和低失业率的地

区 ， 通常来说这很好 ， 但是对于
一

个企

业的经理来说则意味着某些挑战 。

”

现在 ，

Ｄｙｎａｍ ｉ ｃＧ ｒｏｕ
ｐ 集团公司在 ３ 项不同的应

用 中 釆 用 了人机协作式机器人 。 第
一

部

机器 人用 于实施
一

个完整的机器作业周

期 ： 在进行注塑作业时 ， 由该机器人夹

Ｗ ｜ 当机器人朽 ， Ｅ塑的 Ｃ件落到滑板上

丨ＷＵ Ｒ 机器人 仲 丨

」 整并瀲 活
一

个传感器 ，

提 ＾ 工作人员接收 丨 件

２ ８ＥＪ 
现代制造 ．
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－

０ ３
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ｇ
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图 ３Ｄ
ｙ
ｎ ａｍ ｉ ｃ Ｇ ｒｏ ｕ ｐ 集团公司将在注塑作业中使用 由供货厂家事先已经装有码垛程序的 Ｕ Ｒ 机器人 ，

该 Ｕ Ｒ 机器人负责将注塑好的工件送到工作人员面前的工作台上

紧注塑机里的几个零件 。 而这些将要进

行注塑作业的零件来 自 于
一个医药器具 ，

是被人们称作是该医药器 具脊柱的关键

性零件 。

热敏感件要求划一的作业周期

完成压铸作业后 ， 该机器人进一步

将工件送至
一

台去毛刺设备 。 为 了继续

进行加工 ， 需要 由
一

名 操作人员摆放这

些工件 ， 最后按动按钮 ， 重新启动去毛

刺加工流程 。

该应用 用 于完成
一

种带有极端热敏

零件 的 医药器具 的生 产作业 。 作业 中 ，

每个具体的零件都必须有完整的作业周

期 。 Ｊｏ ｅＭ ｃＧ ｉ ｌ ｌ ｉｖｒａｙ说 ：

“

在这里我们的

困 难是 ， 由 于我们企业釆取的是轮班作

业制 ， 且各个班次的作业步骤不 同 。 但

是我们必须还要生产 出如手工艺品那样

完美无缺的零件 。

”

Ｊ ｏ ｅＭ ｃＧ ｉ ｌ ｌ ｉ ｖ ｒａｙ 还说 ：

“

由于应用 了

通用机器人技术 （
ＵＲ

） 的 ＵＲ １ ０ 机器 人

臂 ， 如今 ， 我们企业的作业完全实现 了

稳定划
一

的作业周 期 。 以前 ， 我们企业

的每个班次需要三个机器操作人 员 。 而

现在 ， 我们
一

天三班制生产 ， 每班只需

要
一

个机器操作人员 。 这样 ， 我们企业

的生产能力实 际上便翻 了两番 ， 而且在

作业 中废品显著减少 ， 几乎达到 了零废

品率 。 对于我们来说 ， 本次机器人应用

特别成功 。

”

零件由机器人夹住 、 摆放并进行

控制

Ｄｙｎａｍ ｉｃＧｒｏｕｐ 集团公司的第二个注

塑作业应用 中 采用 的是
一

部传统的笛卡

尔机器人 。 该机器人使注塑的工件不停

地落下 ， 然后 ， 由
一部 ＵＲ 机器人夹住

工件 。 接着 ， 该机器人将该工件摆放到

一

个去除注塑 冒 口 的设备里 ， 并且将其

码垛并送至负责检查这些工件的
一

名 工

作人员面前的工作 台上 。 过去 ， 这些工

件是落到一个传送带上 ，
工作人员必须

在传送带卸料前将这些工件截住 。 此外 ，

落在传送带的工件还常常会出现损坏 。

Ｊ ｏ ｅＭ ｃＧ ｉ ｌ ｌ ｉ ｖ ｒａｙ 说 ：

“

过去 ， 对于工

作人员 来说的特殊挑战是 ： 他们必须要

与机器保持 同
一

步骤 。 工作人员要确保

在其要进行去飞刺作业时工件不能落下

来 。 这样做的结果是会导致出现很多有

瑕疵的工件 。 如 今 ， 我们仍然为这部分

作业只投人一名 工作人员 。 与之前从事

该步骤作业的工作人员相 比 ， 这名 工作

人员完成此作业步骤 仅需要原先该步骤

作业时间的 四分之
一

， 此办 ， 作业是在

更加人性化的条件下进行 。

”

Ｄｙ
ｎ ａｍ ｉ ｃＧ ｒ ｏ ｕ

ｐ 集团公司在作业应

用 中 采用 的第三部机器人是用 于确保作

业中调整配合的 。 ＵＲ １ ０ 机器人借助于真

空抓手抓住
一

个被称作
“

贝壳
”

的工件 ，

即塑料盒的下部 ， 然后将消毒 巾和食盐

溶液放人其 中 。 接着 ， 将该装有消毒 巾

和食盐溶液的塑料盒推送到 传送带上 。

在采用这第三台机器人之前 ， 为 了实现

该作业步骤的配合 ，
Ｄｙｎａｍ ｉ ｃＧ ｒｏ叩 集团

公司需 同 时投入 ６
￣

７ 名 工作人员 。 Ｊ ｏ ｅ

Ｍ ｃＧ ｉ ｌ ｌ ｉｖ ｒａｙ 说 ：

“

过去 ， 我们公司对该项

作业要求快速 ， 且作业量很大 ， 但是效

益却不高 。 而现在 ， 我们为该作业步骤

仅需投人两名工作人员 。 而且 ，

一

名 真

正的初学者在首次进行作业时便能够非

常成功地掌握该项作业的技术 ， 这完全

出 乎人们 的意料 ， 令人十分惊讶。 在采图 ２
—

台 Ｕ Ｒ １ ０ 机器人正在注塑作业中工作

ｗｗｗ ． ｖｏｇ ｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃｎ Ｍｔｔｌ Ｓ ｌＨ ｉｎ器 Ａ２ ０ １ ７
－

０ ３

．

Ｅ１ 
现代制造２ ９
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丨

Ｆｅａ ｔ ｕ ｒｅ ｓ

图 ５Ｄ
ｙ
ｎ ａｍ ｉ ｃ Ｇ ｒｏ ｕ

ｐ 集团公司的所有权合伙人兼 Ｃ ＥＯ  ｊ ｏｅ Ｍ ｃＧ ｉ ｌ ｌ ｉ ｖ ｒａｙ 正在用
一

个直观的触摸屏对
一

台 Ｕ Ｒ  １ ０ 通用机器人进行程序化

用 第三 台机器人后的两个月 里 ， 我们就

收 回 了投资 ， 甚至还能够继续改善公司

的效益 ， 因 为我们 已经能够快速将机器

人调整至可以进行其他生产作业 。

”

人 － 机器人 － 合作式机器人臂的

用户界面便于操作

开始时 ，
Ｄｙｎａｍ ｉ ｃＧ ｒｏｕ

ｐ 集团公司 曾

认为无法实施这样灵活且高效的 自 动化

技术解决方案 。 Ｊｏ ｅＭ ｃＧ ｉ ｌ ｌ ｉ ｖ ｒａ ｙ 说 ：

“

当

开始寻找 自 动化技术解决方案时 ， 我认

为装备每部机器人都得要花费几十万美

元 ， 而令我担忧 的是 ， 我们必须装备不

止一 台 ６ 轴机器人 ， 甚至是必须装备人

机协作式机器人 。

”

当时 Ｊ ｏ ｅＭ ｃＧ ｉ ｌ ｌ ｉ ｖ ｒａ
ｙ

还认为 ， 他们必须要花大价钱雇 用
一

名

程序 员或是工程师才能使这样灵活且高

效的 自 动化技术解决方案顺利投人使用 。

他表示 ：

“

我本人并不是工程师 ， 但是 ，

我在机器人供货后的
一个小时之 内便能

够架设好机器人 ， 并可 以开始试着进行

第
一

次作业。 该人 － 机器人 － 合作式机

器人的用 户使用界面大 ， 编程极其简单 。

我之前对设备投资和 需要雇用 程序员 的

估计完全错了 。

”

Ｊ ｏ ｅ Ｍ ｃＧ ｉ ｌ ｌ ｉ ｖ ｒａｙ 表示 ， 在机器人单

元安装好以后 ，
Ｄ
ｙｎａｍ ｉ ｃＧ ｒｏｕｐ 集团公司

的 自动化工程师 Ｔｒａｖ ｉ ｓＯｋ ｓｅｎｄａｈ ｌ 只用 了

大约两天时间便完成 了机器人的程序化 。

“

我想说 ， 与常规的机器人相 比 ，
ＵＲ 机器

人并不复杂 ， 采用
‘

Ｄｒａｇ ａｎｄ
－Ｄｒｏ

ｐ

’

应

用便能够进行程序化 。

”

Ｊｏｅ Ｍ ｃＧ ｉ ｌ ｌ ｉ ｖｒａｙ 又

说 ，

“

机器人还可借助于
‘

教学
’

（

‘

Ｔｅａｃｈ

Ｍｏｄｕ ｓ

’

） 方法实现程序化 。

”

他说 在此 ，

操作人员可简单与机器人臂
‘

携手
’

， 将

机器 人臂 引 向其应到达处 ， 并使机器人

找到应动作的点 。 当设置了所有的点后 ，

操作人 员按动按钮启动 ， 机器人便能够

按照程序开始运行 。

”

一

家位于 明尼阿波 利斯的注塑机生

产厂家可在最短时间 内 使其 ＵＲ 机器人

能够接 受整 套 新作业任 务 的 指示 。 Ｊ ｏ ｅ

Ｍ ｃＧ ｉ ｌ ｌ ｉ ｖ ｔａ
ｙ 总结说 ：

“

我们所有的机器人

均安置在带有滚轮的底座上 ， 可随意搬动 ，

在进行作业时 ， 可从一部注塑机推至另
一

部注塑机 。 由于机器人可简单实现程序化 ，

所以 ， 我们能够如此之快且灵活地实现机

器人的使用 。 这样 ， 我们便能够有效地应

对我们行业所面临的挑战 。

安全机制可使机器人在遇到 障

碍时立即停止

与通常必须 固定安装在安全 围栏后

面地板上常规的僵硬的机器人不 同 ，
Ｕ Ｒ

机器 人具有机动性 。 ＵＲ 机器 人可在成

功通过风险评估后 ， 与工作人员在最近

的距离范 围 内 共 同进行作业 。 通过植人

一

个安全机制便能够实现 当机器人在遇

到障碍时立即止住 。
Ｄ
ｙ
ｎａｍ ｉ ｃＧ ｒｏｕ

ｐ 集团

公司 的经理介绍说 ：

“

我们 的工作人员与

机器人携手工作 ， 人与机器人之间不需

要设置安全围栏 。 这对我们来说意味着 ，

能够在机器人的生产作业 中节省必要的

生产 时 间和生产成本 。 此外 ， 也能够节

省厂房的使用 面积 。 我们能够在
一个明

显更小的周转面积 内设置更多 的 自 动化

装置 。

”

Ｄ
ｙ
ｎ ａｍ ｉ ｃＧ ｒｏ ｕ

ｐ 集 团 公 司 使 用 的

ＵＲ３
、
ＵＲ５

、
ＵＲ １ ０ 这三种类型的通用 机

器人均釆用 了
一

种专利技术 ， 以检测机器

人臂关节铰链里的 电流 ， 同时借助于检测

下转第 ３２ 页图 ４Ｄ
ｙ
ｎ ａｍ ｉ ｃ Ｇ ｒｏ ｕ ｐ 集团公司将 ３ Ｄ 打印的机器人臂端工具和 Ｕ Ｒ 机器人应用于注塑作业

３ ０□ 现代制造 ．

Ｗ ｉｔ工議器 八 ２ ０ １ ７
－

０ ３ ｗｗｗ ． ｖｏｇｅ
ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ
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ＩＦｅａ ｔ ｕ ｒｅｓ

Ｂｅｆｏ ｒｅＵ Ｒ ＋之前 Ｗ ｉｔｈＵＲ ＋現在

图 ２Ｒｏｂｏ ｔ ｉ ｑ 公司 Ｃ ＥＯ Ｂｏ ｕ ｃｈ ａ ｒｄ 博士

ＵＲ＋Ｒｏｂ ｏ ｔ ｉ

ｑ 解决方案 目 前 已应用于

在全球多家知名制造商 ， 并广受好评 。 航

空航天组件制造商 ＷＨ Ｉ Ｐ ＰＡＮＹ 曾经面临

着如何增加产能的挑战 。 他们可以选择增

加人员 、 或者增配 ＣＮＣ 机器 。 在细致的

评估 、 筛选和衡量之后 ， 他们选择的解决

方案是应用 ＵＲ＋Ｒｏｂｏ ｔ ｉ ｑ 。 在实际使用之

后 ， 效果非常显著 ， 产能得到快速提升 。

首次应用
一

年之后 ， 就将 ＵＲ＋ Ｒｏｂｏ ｔ ｉ

ｑ 增

加到 了 
４ 台 。

机电部件的生产商 ＳＣＯＴＴ ＦＥＴＺＥＲ 希

望在满足人体工学需求的前提下提高生产

率 。 他们通过使用 ＵＲ＋Ｒｏｂｏｔ ｉ

ｑ 解决方案 ，

顺利地平衡了生产率和员工人体工学之间

的矛盾 。 机械部件制造商 ＨＹＤ ＲＯＧＥＡ Ｒ

的挑战不是降低生产成本 ， 而是劳动力短

缺 。 因为他们厂址位置偏远 ， 很难找到合

适的人员 。 于是 ， 他们选择了 ＵＲ＋ Ｒｏｂｏｔｉｑ

解决方案 ， 首次使用 就投放 了 ２０ 台到装

配线上 。

汽车生产领域的企业 ＣＯＮＴＩＮＥＮＴＡ Ｌ

一直积极在全球市场推动协作机器人的使

用 。 他们 已经把 ＵＲ＋Ｒｏｂｏｔｉ
ｑ  （
抓夹 、摄像机 ）

解决方案部署在德国 、 西班牙 、 罗马尼亚 、

中国和美国等众多市场 。

众 多 成 功 案 例 都 充 分 证 明 了

ＵＲ＋Ｒｏｂｏ ｔ ｉ

ｑ 的优势 ， 该平台让制造商们

获得了快速销售的能力 ， 能够在劳动力短

缺的情况下 ， 有效提高产能 ， 同时不损害

员工的人体工学需求 。 优傲机器人公司和

Ｒｏｂｏｔ ｉ

ｑ 公司强强联手 ， 帮助制造商高效地

满足市场需求 ， 抢占先机 ， 以迎接未来的

挑战 。 ＧＺ３

上接第 ３０ 页

来确定机器人臂的力和动作 。 当检测发现

机器人臂关节铰链内的 力超 出极限值时 ，

机械臂便会 自动止住 。 不同型号的通用机

器人最大能够将作用力降低 ５０ Ｎ
。

Ｄ
ｙ
ｎａｍ ｉｃＧ ｒｏｕｐ 集团公面的 ＣＥＯＪ ｏｅ

Ｍ ｃＧ ｉ ｌ ｌ ｉｖ ｒａ
ｙ 补充道 ：

“

我曾经想要知道机

器人的安全系统能够怎样有效地发挥功

能 ， 当通用机器人的销售伙伴 Ｂ ｒ ａ ａ ｓ 公司

首次介绍 ， 使我们 了解到这种机器人时 ，

我想让他们允许我触摸机器人 。 他们编

写 了
一

个程序 ， 使我能够在机器人来 回

摆动时阻止机器人 。 在阻止机器人摆动

时 ， 我
一点儿也没有感到 吃力 ， 机器人

准确地在我期待它止住的位置停下了 。

”

当机器人通过安全机制停下后 ， 不

需要程序员 或工程师 的帮助 ， 操作人员

只需要按动触摸屏上的第二个按钮 ， 便

可重新启动机器人 。 Ｄ
ｙ
ｎａｍ ｉ ｃＧ ｒ ｏ ｕｐ 集

团公司的 ＣＥＯＪｏｅＭ ｃＧ ｉ ｌ ｌ ｉ ｖ ｒａ
ｙ 说 ：

“

与通

常 的工业机器人相 比 ，
工作人员 只需经

过最短的培训 ， 便能调整和操纵机器人 ，

使之实现 良好地运行 。

”

机器人取代单纯的体力作业 ， 并

且能够节省更多的作业空间

在 Ｄｙｎａｍ ｉ ｃＧ ｒｏｕ
ｐ 集团公司 ， 过去工

作人员从事的劳动任务现在广泛地由机器

人替代完成 ， 但是机器人并没有掠走工人

的工作岗位 。 过去该集团公司
一

名从事注

塑手工作业的工人说 ：

“

我们想要更好地

发挥现有劳动力的能力 ， 而不同于过去只

是单纯地作为劳动力使用 ， 现在 ， 我们

想要充分发挥作为工人的创造力 。

”

如今 ，

这名工人只负责指导工作人员如何与机器

人相处的培训业务 。 他又说 ：

“

在作业中 ，

通用机器人对我们作业人员的工作起到辅

助作用 。 我们减少了每个作业部分所需的

劳动力 ， 这样便能够给工作人员分配更有

技术含量的工作任务 。

”

如今 ，
Ｊｏ ｅＭｃＧ ｉ ｌ ｌ ｉｖ ｒａｙ 以及他的团

队正在为在其企业 的生产 中 ， 如何进
一

步实施机器人作业 而努力 。 他们下
一

步

的任务是 ： 直接在注塑机上安装较小型

人 － 机器人 － 合作的台式通用机器人 ， 即

ＵＲ３型机器人 。 Ｊ ｏｅＭ ｃＧ ｉ ｌ ｌ ｉｖ ｒａｙ 
说 ：

“

对

我们来说 ， 相对容易做到 的是实现连接

通用 机器人的数量并使每部机器人具有

良好的可接近性 。 随着能够实现快速更

换工具 ， 我们将能够实现使用 机器人完

成更多加工工件数量大幅度浮动 的注塑

作业 。 我们计划为机器 人臂集成
一

个照

明结构装置 ， 借此我们便能够将加 工 的

工件置于放大镜下进行检测 。 我们现在

非常期待这项应用 的实施 。

”

ＣＥ３

３ ２ＥＩ
现代制造 ？
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