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装有协作型高级信息交换夹具的机

器人将
一

马达适配器置于马达上
，

并进行定位
，
在拧紧螺丝的作业过

程中夹紧该马达适配器

，

讀－

ｐｍ
夹具

灵敏且智能的夹具

如今 ， 人 － 机器人 － 合作 （ＭＲＫ ） 正向复杂和高速方向发展 ， 而 ＭＲＫ 夹具的研发 也将随之进

人高潮 ， 新的夹爲应当满足现行安全标准的要求且反应灵活 。
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Ｓ 

ｃ ｈｕｎ ｋ
公司经理 

Ｈ ｅｎ ｒ ｉ ｋＳｃｈｕ ｎｋ
表示 ，

“

控制 技 术 的 魅 力 在于 其可靠性 ，

这是 由于人类无论是在休闲还是工作状

态每天都在利用 着控制技术 。

”

控制技术的魅力也体现在夹具种类

的 多样化方面 ， 在人 － 机器 人 － 合作 的

时代 ， 其魅力体现得就更加 明显 ：
Ｍ ＲＫ

夹具是人 － 机器人 － 合作式机器人迅速

发展的必然结果 。 ＭＲＫ 夹具安装在机器

人臂的末端 ， 相 当于矛的尖 ， 如果不能

对发生的临时状况作 出 预判的话 ， 那么

便会造成巨大的风险 。

不仅机器人是人 － 机器人 － 合作

式的 ， 机器人夹具也应如此

要实现人 － 机器人 － 合作作业 ， 不

仅机器人必须要集成带有过载极限控制

的装置 、 全面的传感器技术 以及能够快

速反应的控制装置 ， 安全可靠的新型机

器人 ， 机器人的末端工 （ 刀 ） 具也必须

能够满足劳动保护 、 作业环境 、 设备的

应用 、 以及安全认证和验收等方面的要

求 。

为此 ， 不仅机器人的安全性能要符

合要求 ， 机器人的重要工具 夹具的

安全性能也必须符合要求 。 基于这样的

认识 ， 迄今为止有几家夹具的生产企业

与机器人和 自动化设备专家 ＫＵＫＡ 公司

进行合作研究 。

这种合作的
一个实例是 ，
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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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图 ２Ｒｏｅ ｈｍ 公司与 ＫＵ ＫＡ 公司合作研发并通过增材制造的方式推 出了首个具有人 － 机器人 － 合作能

力的的夹具

的专用 凸缘和设置精制护板这样的要求 。

此外 ， 在可能造成作业人员受伤时 ， 夹

具还必须具备保护作业人员不受伤害的

迁就性 。
Ｒ ｏ ｅ ｈｍ 公司 能够借助于 Ｍ ＲＫ

夹具和 人 － 机器人 － 合作技术 ， 为客户

提供合适的技术解决方案 ， 以确保灵活

满足各种不 同作业的要求 。
Ｒ ｏ ｅ ｈｍ 公司

的产 品管理负责人和夹具专家 Ｃ ｈ ｒ ｉ ｓ ｔ ｉ ａ ｎ

Ｓ ｃ ｈ ｍ ｉ ｄ 说 ：

“

我们应用
‘

增材 制造
’

方

式的
一

个很大的优点是 ， 所有可以设想

的工件形状均可采用
‘

增材制造
’

。 无论

是客户要求的工件 内部夹紧装置还是工

件外部夹紧装置 ， 均可采用 我们
‘

增材

制造
’

的方式进行制造 。 例如 ， 我们能

够制造夹紧 内 轮廓为 圆形 、 椭 圆形或几

乎是任意形状的工件的夹具 。 甚至可 以

借助于夹具手指的高度灵活性可靠夹紧

各种不同直径的工件 。

”

关注夹具的灵活性 、 坚实耐用

性和抵抗能力

此外 ，
Ｒ ｏ ｅ ｈｍ 公司制造的夹具 由聚

酰胺 ＰＡ １ ２ 材料制成 ， 由于 由 聚酰胺 ＰＡ

１ ２ 材料制成的工件的表面性能好 ， 所以

几乎无材料损坏 。 这是 Ｒ ｏ ｅ ｈｍ 公司制造

的夹具的
一＾ 优点 。 Ｃｈ ｒ ｉ ｓ ｔ ｉ ａｎＳ ｃｈｍ ｉ ｄ 进

一步补充说 ：

“

此外 ， 聚酰胺 ＰＡ １ ２ 材料

具有稳定的耐冷却油或是润滑油
一

类介

质的特点 ， 适合在食品工业使用 ， 这样

便能够开发 出 新的应用领域 。 我们生产

的夹具具有灵活性 、 坚实耐用 性和抵抗

能力 ， 且为重量最佳化设计 ， 这些对我

们的客户来说尤为重要 。

”

此夕卜 ，
ＫＵＫＡ 公司与 Ｚ ｉｍｍｅ ｒＧｒｏｕｐ

公荀也有类似的合作 ， 共 同研制 出 了
一

种 电动的 Ｒ８ ００ 型灵敏 Ｌ Ｂ Ｒ 夹具 。 这种

夹具的设计能够保护作业人员不受伤 。

Ｒ８ ０ ０ 夹具 系 列 产 品 是 专 门 设计用

于人 － 机器 人 － 合作作业领域 的 ， 该系

列产品通过 中 间夹板里的机械式抓取力

限制器实现挤压保护 。 此外 ， 该 系列产

品为挫 圆形装置 ， 这样便排除 了悬置的

可能性 。 该 系列产品还具有特殊的安全

性能 ， 能够保护 加 工作业人 员 不受伤 。

Ｍ Ｒ Ｋ 夹具能够与人建立信息交

换连接

除此之 外 ，
Ｓ ｃ ｈ ｕ ｎ ｋ 公 司 以 其研 发

的合作型高级信息交换夹具确保 了其在

ＭＲＫ 夹具联盟 中 占有首席盟员之
一

的地

位 。 人 － 机器人 － 合作式夹具是集成化的 ，

且能够与人进行信息交换连接 。 其最核

心的特征是 ：

一个棱挫 圆 的且能够保护

作业人员 不受伤害的外壳 ｓ 集成 了工件

受损保护 以及
一

个作为与人交互界面的

Ｌ ＥＤ 操作面板 。

一

个基础级的人 － 机器

人 － 合作式夹具便 已经能够满足安全可

靠 的 人 － 机器人 － 合作的 核心要求 ： 该

夹具绝不丢失夹紧 的 目 标物 ； 总是能够

识别与人的接触 以及在夹紧的情况下易

伤害到作业人员 的状况 。 驱动器工作可

靠 ， 能够确保夹具具有全方位的夹紧力 ，

与此同时还能＿确保功能安全性 。 例如 ，

一

个流程在紧急停止 （
Ｎｏｔ

－Ａｕ ｓ
） 时中断 ，

驱动器能够确保夹具夹紧 的工件始终保

持可靠的夹紧状态 。

夹具 可借助一个 周 边环境传感器

持续检测 其 周 边情况 ， 并 能够 用
一

个

集成软件 加 工处理数据 。 如 果 出 现会

导致 夹 具 与 人 发 生 意 外 接 触 的 状 况 ，

夹具 的 的 夹 紧力将 自 动 受 限 。 协作型

作业夹具 Ｊ Ｌ Ｉ 按 照 专 门 研究 出 来 的 工

件夹 紧策 略 和 夹具 夹力 测 量 板检 测 的

数据对 夹具 是否 夹住工 件 或 是夹住作

业人员手 的情况进行实时协调 。 在此 ，

依据前提是 Ｄ ＩＮＥＮ Ｉ ＳＯ １ ０２ １ ８ 工业机

器 人 的安全 指 南 ， 此 外还要 考 虑 到 未

来的 Ｄ ＩＮＥＮ Ｉ ＳＯ２ ０２ １ ８（ 工业机器人

的安全要求 ） 。 除此之 外 ， 夹具还起着

控制 装 置 间 的
一

个信息 交换工具和 操

控者 的 作 用 。 Ｌ ＥＤ 灯和 相应 的颜 色 分

类 技 术件还 发 出 关于设备 是否 准 备好

作业和 是否 夹住具 体 工件 的 信息 。 人

们 甚 至还预计 ： 未 来 ， 协作型作业 夹

具 ＪＵ 将能够全面协调各种传感器和安

全机 制 。 夹具 夹 力 测量 板 和 视觉监控

同 样也被视 为 是 由 触碰 和 电 容传感器

或
一

个 电 动 力 控 制 装置所组 成 的 ， 如

同夹具的皮肤
一样 的组成部分 。

Ｍ Ｒ Ｋ 夹具未来将有一个更加广

阔的信息交换环境

为 了 使人 － 机器 人 － 合作型夹具在

未来能够连接来 自 更多传感器源的信息

并 由此推导 出
一个尽可能精准的现实作

业状况的景象 ， 通常要像 人那样能够交

换更 多 的意识信息 。 除此之 外 ，
Ｍ Ｒ Ｋ

夹 具 通 过 工 业 Ｍ ２Ｍ 信息 交 换 协议 界

面 （ Ｏ ＰＣＵＡＳ ｃ ｈ ｎ ｉ ｔ ｔ ｓ ｔ ｅ ｌ ｌ ｅ ｎ
） 能够与机

器人 以及上级设备控制 系统实现信息交

换 。 ＣＺ３

ｗｗｗ ． ｖｏｇ ｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃｎ 八２ ０ １ ７
－

０４

？

ＥＩ
现代制造２ ９


