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优傲机器人生产的机器人可以更加灵活地进行自动操作 ， 还能每天进行变更 。 Ｔａ ｓ ｋＦｏ ｒｃｅ Ｔ ｉ ｐ
ｓ 公司在带轮的工作台上安装了

一

个 Ｕ Ｒ５ 机器人 ，
让机器人

在车间的不同任务之间移动

机器人

人机合作机器^
Ｋｊ ；ｂｉｒｓ＞ｃ ’舌

羅
Ｔａ ｓ ｋＦ ｏ ｒ ｃ ｅＴ ｉ ｐ ｓ 公司在使用机器人时需要更多灵活性 。 优傲机器人公司提供的四

．

个人机合作机器人提高了产品质量 ， 并帮助工厂更好地发挥员工的能力 。 ｉＳ ｉＳ！

文ＥＭ Ｉ
ＬＹ ＰＲＯＢＳＴ

Ｋ
世 纪 ９０ 年 代 ， 消 防设 备 制 造商器人不仅在 ３ ４ 天 内 就赚 回 了 自 身 的花供适合开展工作的工具对提高生产率至

Ｔａ ｓ ｋＦ ｏ ｒ ｃ ｅＴ ｉ

ｐ
ｓ 开始在 自 己的机费 ， 而且还提高 了产品质量 。关重要 。

床上集成机器人 。 然而 ， 这些机器人仅ＣＥＯＳ ｔｅｗａｒ ｔＭ ｃＭ ｉ ｌ ｌ ａｎ 先生仍然记Ｍ ｃＭｍ ａ ｎ 先生意识 到 ：
工厂机器

用在一 台机床上工作 ， 不能重新部署来得 ， 当这家位于 印第安纳瓦尔帕莱索的人的能力有限 ， 因为只能用 在
一

台机床

完成其他任务 。 由于工厂需要更灵活的家族企业在 ４ ０ 年前购＾第一 台 数控机上 。

“

这导致机器人很快就会损坏 ， 然

机器人 ， 公司安装 了 四个来 自 美 国优傲床时 ， 他的父亲看着他 问
“

你确定要买后你花费 １ 〇 〇〇 〇 〇 美元购买 的机器人就

机器人公司 的人机合作机器人 。 这些机吗 ？
”

那是
一

次大 的跨越 ， 但为人们提毫无用 处了 。

”

Ｍ ｃＭ ｉ ｌ ｌ ａｎ 先生解释道 。
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工循环结束 。

图 １ 自动化专家 Ａｄ ａｍＨ ｅ ｓ ｓ ｌ ｉ ｎ
ｇ 说 ，

它可以打开优傲机器人公司的控制系统 ， 教机器人
一

些基本的流程让人 印象深刻 ， 但也让人误认

￥专向点
，
在几分钟内就可以创建

一

个很基础的程序 为很简单 ， 自 动化专家 Ａ ｄ ａｍＨ ｅ ｓ ｓ ｌ ｉ ｎ ｇ

说 ， 他仅拥有数控编程背景 ， 但没有专

门 的机器人编程经验 ， 仍然可以借助优

听说人机合作机器人使用 方式更灵活时 ， 公司决傲机器人公司 的支持网站组装好生产软

定在工Ｄ内 引进
一

个优傲机器人公司 的样 品 ， 开始对 管接头的两机器人加工单元 。 不需要任

这项技术展开研究 。 生产总监 Ｃ ｏ ｒ
ｙＭ ａ ｃｋ 说 ， 他的 同

事尝试过对机器人编程 ， 让它在抵达工厂后几分钟 内

就开始 ｎ
“

优傲机器人非常简单 而且使 用 方便 ， 我们 的 程 ：簾、ｉｔＷ
序 员感觉不需要任何指导就可 以 自 己完成编程 。 它就

像 Ｐ ｌ ａｙＳ ｔａ ｔ ｉ ｏｎ 上的
一

个视频游戏 ， 你可 以拿起控制器 、

直接
尹行操作 ， 而不需要 阅读誠删 ， Ｃ 〇 ｒ

ｙ 说 。齿轮成型磨床 ３ Ｐ

因此 ，
Ｔａ ｓ ｋＦ ｏ ｒ ｃ ｅＴ ｉ

ｐ
ｓ 安装 了一个 ＵＲ １ ０ 和两个高效 、 易操作 、 符合人工学 需要

Ｕ Ｒ ５ 机器人来看管数控机床 。 另
一

台 ＵＲ５ 安装在带ｅｆｆｉ ｃ ｉ ｅ ｎ ｔ 
－

ｅ ａ ｓ
ｙ 

ｔ０ｕ ｓ ｅ 
－

ｅ ｒ
ｇ ｏ

ｎ ｏｍ ｉ ｃ

轮的工作 台上 ， 在任务之 间移动 。
ＵＲ 机器人可 以与

员工正常协作 ， 因 为其本身具有安全特性 ， 在路径上 ：

品

碰到 障碍物后会 自 动停止运行 ，
Ｍ ｃＭ ｉ ｌ ｌ ａｎ 先生将这种 ：

情景称为
“

基本的范式转换 。

”

使用 ｕｒ 机器人时 ， 所
？

？ 充分利用机床空间 ， 减少加工泊围 内部干涉

有保护措施都不需要 了 ， 员工可 以和机器人
一起绕工

？ 最大齿顶直径 ３ ２〇 毫米
？ 模数 ０ ． ５ １ ０ 毫米

作台转动 ， 直至到达机床 ， 还可 以指导机器人在几分
？ 最大齿宽 ４００ 毫米

钟 内 完成零件装 载 。 

这种 特性对采 用 单元化生产 的 Ｔ ａ ｓ ｋＦ ｏ ｒ ｃ ｅＴ ｉ ｐ ｓ ３ Ｉ

非常有益 ， 操作人员可 以昼夜不停地 同 时运行多 台机

床 。 自 从购买 了这些机器人后 ， 需要 的操作人员数量｜
＂ １ ￡

 ：
＾

ＫＡ Ｐ ＰＮ Ｉ ＬＥ Ｓ

从七个减少到三个 ， 因为每个操作人员 轮次操作机器ＩＨＨ
ＫＡＰＰ 

Ａ Ｓ Ｉ Ａ  ＴＥ ＣＨ Ｎ Ｏ ＬＯ Ｇ Ｉ Ｅ Ｓ
 （

Ｊ Ｉ ＡＳＨＡＮ
） 

ＣＯ ．

．  ＬＴＤ ．

人只需花费－个小时 ， 其 中包括放置零件和操作机器 圓 亂 ｜ 麗 ｜姻 ．—？麵》

人 ，
Ｍ ａｄｅ 先生说 。 这意味着机器人每天有 ２ １ｈ 不需一

要 人 贝 的 辅 助 。 ／ 、 用 了３ ４ 天 ’ 机器 人就 ； 赚 ＩＨ了 自 身 卡猶娜 在 成麵獅Ｘ獅触厢 先請咖服Ｗ賴 ？ Ｐ觀娜雛嫌細 Ｘ Ｓ私 舰細柳ｔ ． 耐ｆｆｉ ｉｌ瞒８

和髙经济性 ． 卡柏耐 尔斯为客 户 提 供方 案和 产 品 ？ 用 其ｆｆｌ密 技术推动陆地 ？ 水上和 空中 的科技发展 ．

的花费 。 另
一

项益处是 ， 机器人帮助每个班次的机床^

操作 人 员 节省 ７ ｈ
， 他 们这些 时 间 里可 以做其他生 产 Ｉｉｆ＃Ｘ ．

＇ ＇

邏
？

■

二

’

為
工作 。 采用 自 动化方案后只是优化 了生产 ， 并没有导

广告
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何其他 帮 助 。

“

如 果 理解 了 基本逻辑 ’

你 就 ＂ｍ 使 用 优 做 机器 人 公 ｓｉ 的 产 品 做
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连 续 的 输 人繼 丨 ， 雜正 常 的 彳 编

程逻辑控制 器
一

样 ， 或者使用 寄存值 ，图 ３ Ｔａ ｓ ｋ Ｆｏ ｒｃｅ Ｔ ｉ ｐ
ｓ 的移动 Ｕ Ｒ５ 机器人正在进行去毛刺应用试验

即 他 用 在 视 觉导 向 摄像 头坐 标 的值 。

他说 ， 因 为 Ｍ ｏ ｄ ｂｕ ｓ 能寄存它输 出 的值 ，

所 以他将坐 标值 发送给优傲机器 人控机器 人 向设定 好 的 转 向 点移动 ， 准备然存在 ， 则弹窗会终止整个程序 。 然后 ，

制器 中 的 Ｍ ｏ ｄ ｂ ｕ ｓ 寄存区 。 这些数据生放置部件 时 ， 出 现
一

个 障碍物 导致臂操 作 人员 可 以诊 断 问 题 、 修复 系 统然

成 了 零件 的 转 向 点 ， 指 导机器 人 向 转端 的力 超过 了５ ０ Ｎ （
Ｈ ｅ ｓ ｓ ｌ ｉ ｎ ｇ 是按照后重新开始生产 。

向点移动 。 不涉及写人脚本 。
Ｈ ｅ ｓ ｓ ｌ ｉ ｎ ｇ阈值进行 的 编程 ） ， 机器人会使用 鼓风Ｈ ｅ ｓ ｓ ｌ ｉ ｎ ｇ 认为 ， 机器人

一

小 Ｂ寸可 以

先生 说 ， 事实上这是
一

种 非常 干 净 的装置 吹 走 碎 屑 。 如 果 多 次 尝试后 仍 未修复三 四 次
“

装载故 障
”

问题 ， 从而缩

安装 。

“

我们 的所有通信工作都是通过能 清理掉碎屑 ， 机器 人 会告诉机床进短停工时间 。 他说 ， 操作人员每个班次

计算机 网 络完 成 的 ， 实 际 没有 使 用 任行一 次 卡盘清洗工 作 ， 即 使 用 机 床 的只需干预
一

次 ， 有时甚至根本不需要干

何硬线连接 。

”

 高压冷却 液 系统将碎 屑 从卡盘爪 中 移预 ， 机器人不会 出故障 ，
这些碎屑 只是

生产过程 中 ， 当 ＵＲ ５ 将未 加 工 的走 。 如 果进行冷却 液清洗后 ， 零 件仍机械加工铝产生的 。

零件放 到 机床上时 ， 机器人通过 作用然 无法装 载 ， 则 机器 人触屏上 出 现
一

人员不用再照管机床 ，

、这对于提高

力 检 测 确 定部件 形状是否 正 常 ， 有 没个弹 窗 ， 提示 操 作 人 员 清 除 卡盘爪 中产品质量发挥 了 重要作用 。
Ｍ ａ ｃ ｋ 先生

有毛刺 或卡盘爪 内 是否有碎屑 。 例 如 ， 的碎屑 ， 然 后按
“

继续 。

”

如 果 问题仍说 ， 当 员工不再为保持机床运行而担心

时 ， 他们就有更多 时间来检查加工好的

产 品 。

“

使 用 了机器 人之 后 ， 零件质量

ｊ
｜
￣＊勝 丨 ：捉 Ｔ

Ｉ

＋

「
＇

个 台 阶 ， 同 时我们 的 员
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他 说 。

■Ｍ ｅ Ｍ ｉ ｌ ｌ ａ ｎ先生认 为 ： 你 采 用
？

Ｊ ； 广 种 能够减少 日 常工 作劳动量的方法给予

｜ （Ｊ一 很 多 次 ， 我走舡厂时翻 其他地方 也
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，滅賴 的地 ＂ 。

”
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寻找可 以用 于包装 和运输零件 以及公司

图 ２ 两个 Ｕ Ｒ ５ 机器人之间的手动切换让人印象深刻 ， 但也会让人误认为很容易 自 己生产的激光设备的机器人 。 ＧＬ３
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