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过程自动化

常 美见流程的简单自动化
流程的 自 动化能够减轻使用者的负担 、 提卨生产力并且降低生产成本 。 那拽系统集成和扩展机

器人控制流程 自 动化的企业才能够应对全球竞争的考验 。

文 丨 Ｍａ ｒｋｕ ｓ Ｄ ｕ ｕ ｓ

更多精彩谪扫描二维码

０
前数字化程度 日 益增 加 ， 企业的

成本压力 不断升高 ， 需求和 灵活

性也随之提高 。 为此 ， 企业采取有效利

用 其资源的方法来应对这些挑战 。 在企

业里 ， 如财务 、 物流或是订购这样的常

规流程会 占 用 不少时间 、 成本和 人力 ，

而
一

个机器人控制流程 自 动化技术解决

方案能够有效地利用 资源 ，

“

虚拟
”

的同

事可 以为
“

Ｉ
？实

”

的工作人员创造 出 更

多 用 于完成综合性工作任务和项 目 的时

间 。

机器人控制的流程自动化

Ｒｏｂｏ ｔ ｉ ｃＰ ｒｏｃｅ ｓ ｓ Ａｕｔｏｍａｔ ｉｏｎ公司 （ 以

下以 ＲＰＡ 简称 ） 提供了
一

个重要的面 向

未来的人机交互解决方案 ， 采用该 自动化

技术 ，

“

虚拟
”

的工作人员可以分担企业

员工的工作 。 这些
“

虚拟
”

的工作人员无

论是在企业的前厅部 、 财务管理还是在
一

般性支持的各个层面均能够加 以使用 。 机

器人能够根据应用场合学习工作内容 ， 无

需进一步适应便可如
“

真正
”

的工作人员

那样实施那些基于规则的流程步骤 。

机器人流程 自 动化的应用前提是 ：

？ 流程是具有规则性的 ， 且在实施

时不要求人进行判断 。

＊ 流程要有
一个数字式触发器 ， 并

通过数字化数据予以支持 。

＊ 流程 的标准化程度高 ，
且功能稳

定 ， 对适应的要求很低 。

＊ 流程是可复制的 。

ＲＰＡ 公司的机器人流程自动化

首先 Ｒ ＰＡ 公 司要对企业 关 系 以及

重要的部门进行分析和判断 ， 由 此来决

定哪些位置可 以装备机器 人 ， 这个 目 标

可通过三个步骤来实现 ：

＊ 对适合机器人支持的 自 动化流程

进行识别 ＞

＊ 选择
一

个适合的流程 ， 该流程的

操作可理想化地在企业的核心应用 中 实
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图 １Ｚ ｉ ｍｍ ｅ ｒ 公司与 ＫＵ ＫＡ 公司合作研发了Ｒ８００ 系列夹具 ， 该系列夹具特别适合与 ＫＵ ＫＡ 公司研发

的 ＫＵ ＫＡ ＬＢ Ｒ  ｉ ｉｗａ ７ Ｒ８００ 型 、 Ｌ Ｂ Ｒ  ｉ ｉｗａ Ｍ Ｒ８ ２０ 型 以及 Ｋ Ｕ ＫＡ Ｆ ｌ ｅ ｘ Ｆｅ ｌ ｌ ｏｗ 型机器人组合使用

司与 ＫＵＫＡ 公司的合作 ， 其共同研发 出

了
一

种 Ｍ ＲＫ 夹具 。 位于 Ｓｏｎ ｔｈｅ ｉｍ 的专

门研发 张 紧 装置和 抓手 的 Ｒ ｏ ｅ ｈｍ 公 荀

已经在世界范 围 内广泛推广 了这个具有

ＭＲＫ 功能的机器人夹具 ， 该机器人夹具

是在
一

个增材制造产品平台上制造 出 来

的 。 该企业打算 以这样的制造技术在急

剧增长的 ＭＲＫ 领域 占有
一

席之地 。

在 人 － 机器 人 － 合作研究领域 ， 人

们 关注的是将人和机器人各 自 的强项最

优化地结合起来 ， 并致力于减轻作业人

员在 紧张 、 单调和不够人性化的劳动 中

的 负 担 。 被称作
“

安 装 作业 同 事
”

的

ＭＲＫ 设备则非常有助于企业建立劳动条

件健康且劳动气氛舒适的工作环境 。

夹具可满足最新的安全技术标准

鉴 于 市 ？场 对 于 人 － 机 器 人 － 合 作

部件 强 烈 增 长 的 需 求 ，
Ｒｏ ｅ ｈｍ 公 司 与

上接第 ２６ 页

现 ， 且是处于研发环境 （可行性分析 ）

之 内 的 自 动化 ；

＊ 由 ＲＰＡ 公 闻进行 自 动化流程 的

实施与评估 。

机器人流程 自 动化路径的成功取决

于经过深思熟虑的 自 动化技术解决方案

所能够带来的基本功能 ， 每个综合性的 、

基于 ＩＴ 支持的业务流程必须是可组合复

制 的 、 且可实现 自 动化的 。 机器人在生

图 １ 公务流程可简单图示化复制并实现自动化

ＫＵＫＡ 公司合作 ， 共 同研发 了Ｍ ＲＫ 夹

具 。 这种 Ｍ ＲＫ 夹具能够满足特别严格

的 安 全技术 标 准 的 要 求 ： 例 如 ，
ＭＲＫ

产运行中必须保持运行稳定且操控简单 ，

这样 ， 对机器人 自 动化流程进行生成和

维护便不会给企业带来额外的费用开支 。

一个高度可扩展的技术解决方案应该能

确保企业逐步扩大机器人流程 自动化 。

智 能 化机 器 人软件 如 Ｓ ｅ ｒｖ ｉ ｃ ｔ ｒ ａ ｃ ｅ

Ｒ ｏ ｂ ｏ ｔ 在 ＧＵ Ｉ （ 图 示化用 户 界面 ） 中复

制每个用 户 的交互 ， 所有应用 均是
一般

通用 化的操作 ， 并且使用 简单 ： 借助于

— ■

个 Ｗ ｉ ｚ ａ ｒｄ 支 持 的

“

取放
”

功能生成 自 动

化运行过程 ， 该 自 动

化运行过程便 是 图 解

式工作流程 ， 需要时 ，

只要点击几下 鼠标便

可进行适配 。

由 ＲＰＡ 公 司 负 责

实施 的机器 人流程 自

动 化对于 用 户 企业来

说 ， 其优 点 是 多方 面

的 ： 避 免 出 现 错 误 ，

夹具必须能够满足 Ｉ ＳＯ １ ０２ １ ８ 和 Ｉ ＳＯ ／ＴＳ

１ ５ ０６６ 这样最新标准的规定 ， 如夹具的

边和 角 必须去棱挫 圆 、 必须有
一

个匹配

从而可保证工作质量 ； 在相 同工作时间

内 显著缩短工作时间 ， 有些情况下缩短

工 作 时 间 甚 至 能够达 到 ８ ０％
￣

９０ ％ 。

通过提高生产力 ，
又能够降低企业的成

本开支 ， 很多企业的生产成本最多可 以

降低 ５ ０％ 。 此外 ， 不能低估的是 ， 由此

还提升 了企业员工的满意度 ： 通过实现

自 动化 ， 将他们从常规流程的业务 中解

放 出来 ， 使他们有更多 的时间来关注 自

己的业务和项 目 。
Ｓ ｅ ｒｖ ｉ ｃ ｅ ｔ ｒ ａｃ ｅＲｏｂ ｏ ｔ 技

术解决方案是可扩展的 ， 并且适合动态

的 Ｉ Ｔ和业务结构 。
Ｓ ｅ ｒ ｖ ｉ ｃ ｅ ｔ ｒ ａ ｃ ｅＲ ｏ ｂ ｏ ｔ

技术解决方法能够借助于企业现有的基

础设施实施 ， 不需要耗资 昂 贵的系统集

成 。 更重要的是 ， 监控是在本企业 内进

行的 ， 不需要将监控交付给外部技术服

务商 。

如果企业能够掌握机器人流程 自 动

化这项具有前瞻性的技术 ， 并将其系统

集成到 自 己的公务 中 的话 ， 那么便可充

分发挥该企业 自 身的潜力 。
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