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智
１

能生产
：

数字双胞胎引领装配自动化
雄克公司正在对其全 系列机械手实施数字化改进 ， 旨在为完整搬运解决方案的虚拟调试和仿回

真铺平道路 。 借助于西门子 Ｐ ＬＭ 软件公司机电
一体化概念设计的软件和雄克公司的 Ｄ ｉ

ｇ
ｉ ｔ ａ ｌＴｗ ｉ ｎ辑鐵努

技术 ， 设 Ｕ
－

师和系统规划师 ４以在三维空 间中模拟完整的装配系统 ， 并在虚拟环境中模拟从概念

到机械 、 电子 、 软件乃至调试的幣个工蠢ＳＳ

文 雄克精密机械贸 易 （
上海 ） 有限公司

全球 抓取 系 统 和 夹持 技 术领导

ｔＵ 者 雄克公司研发的 ２４ Ｖ 模块

化系统功能堪称完备齐全 ： 其配备有雄

克的 ＥＧ Ｐ 机械手 、
ＥＧ Ｓ 机械手旋转模

块和 Ｅ Ｌ Ｐ 线性导轨 。 借助于此 ， 其可在

２４ Ｖ 的 电压环境下持续实施完整的装配

系统 。 雄克始终选择 ２４ Ｖ 的低压 系统 ，

旨在让用 户免于实施费力 又 昂贵的保护

措施 。 机 电
一

体化倡议聚焦三个方面 ：

尽可能降低耗损 、 减少能源成本 以及缩

短调试时间 。 免维护伺服 电机 、 线性直

接驱动 以及低磨损导轨可将维护成本降

至趋近于零 ， 同 时还能提升过程的可靠

性 。 由 减震器过载或节流阀设置不正确

所导致的故 障 已彻底成为历 史 。 同 时 ，

由于无需气动组件 ， 可以节约大量能源 。

同样重要的是 ， 此机 电
一

体化系统的调

试工作也极为简单 。

Ｄ ｉｇ ｉ ｔａ ｌＴｗ ｉ ｎ 技术为三维模型创

造条件

然 而对于雄 克 公 司 而言 ， 这 还远

远不够 。 雄克公司抓取系统业务部总监

Ｒ ａ ｌ ｆ Ｓ ｔ ｅ ｉ ｎｍ ａｎ ｎ 表示 ：

“

旨在实现高性能

装配的机电
一

体化 ２４ Ｖ 模块化系统设计

尚 未结束 ， 我们 的 目 标是运用 相应的软

件在三维空 间 中对整个模块化系统进行

虚拟仿真 ， 并尽可能地对从概念到机械 、

电子 、 软件乃至虚拟调试的工程设计过

程进行并行映射 。

”

总 而言之 ， 这样做

可以大大缩短项 目 工期 、 加快调试速度 、

大幅提高机器制造商和用 户 反复创建相

似 系 统 的 效率 。 所呈 现 的 不 是 传统 的

ＣＡＤ 模型 ， 而是各个组件详细的数字 图

像 ， 包括其全部功能 。
Ｒａ ｌ ｆ Ｓ ｔ ｅ ｉ ｎｍａｎｎ 强

调 ：

“

Ｄ ｉ ｇ ｉ ｔ ａ ｌＴｗ ｉｎ 技术打开了集成工程

设计的机会之 门 ， 为相关学科的互联奠

定 了基础 。

”

以前通过软件 自 助解决方案 ， 甚至

偶尔需要 采用 人工方式完成 的任务 ， 在

不久之后将可 以在工程系统 （ 例如西 门

子 ＰＬＭ 软件公司机 电
一

体化概念设计软

件 ） 中进行 ， 而且效果 比 以前更为清晰

下转第 ３４ 页

图 １ 让装配自动化走向数字化 ： 由雄克公司研发的 ２４ Ｖ 机电
一

体化系列模块现在还可以实现 Ｄ ｉ ｇ ｉ ｔａ ｌ

Ｔｗ ｉ ｎ 功能 ， 用于装配系统的虚拟仿真
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图 １ 现在 ，
人 － 机器人 － 合作式轻型结构机器人的应用在企业里越来越常见 ， 对于应用者和集成者

来说
，
重要的是要准确了解相关的法律框架条件

有必要 的 问题 。 国 际标准 Ｉ Ｓ Ｏ １ ０２ １ ８ 要

求 ， 当人与机器人在 同
一工作空间移动

时需要设置启用按钮 。 而 ＴＳ
 （技术条件 ）

１ ５ ０ ６ ６ 则规定 ， 在确定 的前提下取消该

要求 ， 以节省开支和 费用 。 对于设备的

集成者和使用者来说 ， 什么样的规范是

适合的并且能够解释这样的不
一致性呢 ，

目 前这往往还是个谜 。

在欧洲 ， 欧盟颁布 的产 品指针的基

本要 求 绝大部分定 义是涉及 到 安全方

面 的 。 欧盟 成 员 国 有义务在其 国 家 内

落实这些规 定 。 例 如 ， 欧洲 共 同 体 的

（
ＥＧ

） 机器技术指针 ２ ０ ０６ ／４２ ／ ＥＧ 中 的

生 产安全法 第 ９ 号规定 便被 引 入 到 了

德 国 的 法律 ， 该法规 自 １ ９ ９ ５ 年 １ 月 Ｉ

日 起生效 。 此 外 ， 该法规还 明 确 安全

装置必须符合
“

公认 的 技术规定
”

（ 简

称 ：
ａ ． Ｒ ． Ｄ ． Ｔ ．

） 和
“

技 术 的状态
”

（ 简

称 ：
Ｓ ． ｄ ． Ｔ ．

） 。 这 两条 是 不确 定 的法律

概念 ， 立法 者将其 限 定转交给 了 司 法

判 例 ， 设想在遵 守 所有可 使 用 的 标 准

的情况下 ， 那些结构件便应当符合
“

公

认的技术规定
”

。

公认的技术规定

德 国 标 准 研 究 所 （
Ｄ ａ ｓＤ ｅｕ ｔ ｓ ｃｈ ｅ

Ｉｎ ｓ ｔ ｉ ｔｕｔ ｆｌ ｉ ｅｒＮｏｒｍｕｎｇ ） 将
“

公认的技术规

定
”

（简称 ：
ａ ． Ｒ ． Ｄ ． Ｔ ．

） 定义为
“

在标准颁

上接第 ３２页

和全面 。 为此 ， 需要 向纯几何信息 中添

加速度或加速度等物理量 。
Ｄ ｉ ｇ ｉ ｔ ａ ｌＴｗ ｉ ｎ

技 术 包含 ＣＡ Ｄ 体积模型和 西 门 子 ＮＸ

中 用 于建模 的所有几何数据 、 ＣＡ Ｅ 数

据 （
ＥＰＬＡＮ

） 以及储存冲程 、 广延性 、 回

缩速度 、 加速度 、 加加速度 、 额定力和

质量等数据的运动行为模型 。 此外 ， 雄

克公司力求通过
一

系列 用 于虚拟调试的

ＰＬＣ 组件 ， 在未来对 Ｄ ｉ ｇ ｉ ｔ ａ ｌＴｗ ｉｎ 技术

进行第二阶段的拓展 。

项 目工期明显缩短

工程软件能够以完全虚拟的方式实

施所有相关规划步骤 ， 包括计算循环时间

乃至设计与移动路径 、 行程和碰撞计算

相 关的组件 。 除 了节省多达 ３ ０％ 的纯工

程时间 ， 系统构建者和 用 户 也可 以通过

明显缩短的项 目 工期受益 。 此前 ， 编程

工作都是在系统物理装配完成后才开始 ，

而今后各个流程都可 以通过虚拟模型 以

相关条件规则 的形式进行系统性的协调 、

编程和优化 。 此外 ， 虚拟模型为生产过

程 中的跟踪和实时控制奠定了基础 。
Ｒａ ｌ ｆ

图 ３ 德国雄克公司抓取系统业务部门经理

Ｒ ａ ｌ ｆ Ｓｔｅ ｉ ｎｍａ ｎ ｎ 表示 ：

“

Ｄ ｉｇ ｉ ｔａ ｌ Ｔｗ ｉ ｎ 技术打

开了集成工程设计的机会之门 ， 为相关学

科的互联奠定了基础 。

”

揉合到 同
一

个系统中并模拟完整的应用 ，

从而实现各个流程的协调和优化 。

”

此外 ，

如果个别动作存在遗漏 ， 系统将立即加以

识别 。 而其优点还不止于此 ：

“

借助虚拟

模型 ， 可 以规避掉之前存在的所有媒介

干扰 。 它为各组件 的编程 以及生产过程

中 的追踪和实时控制奠定 了基础 ｍ
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