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Ｄｅｏ ｎ ｅ ｔ 公司利用 Ａ Ｂ Ｂ 公司生

产 的 Ｙｕｍ ｉ 双臂 机器 人可 以

更加高效地完成精密 自动化

生产加工 ， 同时也能生产各

种类型的产品

自动化系统

借助于智能的 自动化系统
提高生产效率

可以非常灵活地 、 快速地配置好的机器人与生产工人相互协作 ， 实现生

产加工过程的 自 动化 ， 帮助小批量生产的小型企业提升竞争力 。
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兰的生产加工型企业 Ｄ ｅ ｏ ｎ ｅ ｔ 公司
＂

ＲＴ借Ｕ］ 于籠化的 自 动化系统 ， 不

仅能够与低成本供应商直接对抗 ， 而且

还可以在最短的供货时间里为用户提供

创新性的产品 。 该公司使用 了ＡＢＢ 公司

生产的 Ｙｕｍ ｉ 双臂机器人 。 在 Ｙｕｍ ｉ 双臂

机器人的帮助下 ，
Ｄ ｅ ｏ ｎ ｅ ｔ 公司实现了精

密 制造工艺过程 的 自 动化 ， 同 时提高 了

小批量生产产品的加工能力 。

智能的自动化保证产品质量

在各种形状 ＵＳ Ｂ 接 口 的记忆棒和存

储卡的生产 中 ，
Ｙｕｍ ｉ 双臂机器人能够利

用激光辅助 的 自 动化工艺技术更精确地

粘接好各个连接点 。 如 果粘接过程不够

仔细 ， 就会 出 现粘接剂拉丝的现象 ， 从

而损害 Ｄ ｅ ｏｎ ｅ ｔ 公面产 品质量高的形象 。

由于个性化促销赠 品的客户希望能够在

最短的时间 内完成订单的加工制造并尽

快供货 。 因此 ，
Ｄ ｅ ｏｎ ｅ ｔ 公司将客户的订

单分解为更小批量 、 更多 品种的生产制

造 ， 但 同时必须保证更好的质量 、 更高

的生产速度和更好 的灵活性 。 由于每
一

个客户 的订单情况都很难事先预测 ， 因
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Ｄｅｏ ｎｅ ｔ 公司所有的生产设备都实现了 自动化 ，
产品装配中使用了多台 Ａ Ｂ Ｂ 公司研发生产的 Ｙｕｍ ｉ 双

臂机器人

此 Ｄ ｅ ｏ ｎ ｅ ｔ 公司 专注于智 能化地控 制 生

产工艺过程 。 为此 ，
Ｄ ｅ ｏ ｎ ｅ ｔ 公司对利用

Ｙｕｍ ｉ 双臂机器人实现 自动化生产加工的

可能性进行了尝试 。

“

我们在所有 的生产制造设备和压

印机和 装配生产线 中配置 了Ｙｕｍ ｉ 型双

臂机器人 。 这是我们 使用 的第
一

种机器

人 。

”

Ｄ ｅ ｏ ｎ ｅ ｔ 公 司首 席 执行官 Ｒ ｏ ｂｖ ａ ｎ

Ｂ ｅ ｒｋ ｏｍ 先生说道 ，

“

对于我们这样的小

型企业而言 ， 自 己能够编写机器人控制

程序是非常重要的 ， 而不是依靠外部专

家来编 制机器人的工作程序 。 而且编程

速度要快 ， 因为我们 的产 品是经常变化

的 。 Ｙｕｍ ｉ 双臂机器人的多产品编程对于

提高生产能力至关重要 。

”

高效和个性化的制造系统

用 Ｙｕｍ ｉ 双 臂 机 器 人 取 代 传 统 工

业机器 人 的 另
一

个原 因 ， 是 它 能够 简

单 、 方便地集成到现在的生产过程 中去 。

Ｙｕｍ ｉ 双臂机器人可以与生产工人
一起在

工作 台旁进行生产加工 ■

， 两个机器人手

臂可 以在有限的空 间 内 准确地完成所有

小件装配所需的运动 。 机器人手臂伸展

开的最大工作范围大致与人手臂覆盖的

范围相 同 。 自 动化解决方案把所需的空

间减少到 了最低的程度 。

通过手臂机器人本质安全型的结构

设计 ， 在某些特定 的应用 中生产工人无

需特殊的防护措施就可 以和 Ｙｕｍ ｉ 机器

人
“

手拉手
”

携手合作 ， 共 同完成生产

任务 。 Ｄ ｅ ｏ ｎ ｅ ｔ 公司的
一

个职工就可以负

责 ５ 台 Ｙｕｍ ｉ 机器人的生产操作 。 他负

责对生产制 造过程进行监控 ， 准备好所

需的原材料 ， 并负责产 品的最终质量检

验和功能检测 。 而 Ｙｕｍ ｉ 设备机器人则

负责 Ｕ ＳＢ 接 口 记忆棒 、 存储卡的装配。

例如 ， 在存储卡 、 智 能卡 的装配 中 ， 它

从原材料区 中取出
一

张传统信用 卡大下

的塑料卡片 ， 将其放置到 装配位置 ， 同

时另
一

只手臂取 出
一

个储存芯片 。 集成

在机器人机械手 中 的视频监测 系统检测

储存芯片的安放位置 ， 并通过机器人控

制 系统的输入输 出信号引 导着完成芯片

的粘接 。 传感器则检查所有粘接点的粘

接质量是否合格 。
Ｙｕｍ ｉ 机器人的两支手

臂将卡片和芯片压接在
一

起 ， 将粘接后

的成品放人规定 的位置或者容器 中 。 如

果粘接过程没能准确地完成 、 结束 ， 则

机器人无法回位到终点位置 。

Ｙｕｍ ｉ 双臂机器人具有非常高的灵活

性 ， 例如 ， 从芯片库 中取 出芯片或者将

芯 片放置在存储卡 的规定 的位置上时 。

在现有产品 的生产过程 中 ， 可 以随时添

加新的 ＵＳＢ 记忆棒 、 存储卡的规格尺寸 ，

而且不会中断正在进行的产品生产 。

“

我们 的 工 人必 须 首 先学会使 用

Ｙｕ ｍ ｉ 机器人 。 在他们 认识到双臂机器

人是安全可靠的 、 并且能够提高我们 的

生产能力时 ， 非常欢迎它们加人生产团

队 。

”

Ｒｏｂｖ ａ ｎＢ ｅ ｒｋｏｍ 先生说道 ，

“

很显

然 ， 机器不能替代人的工作 。 我们使用

的机器人越多 、 我们就需要更多 的人从

事编程 、 计划管理 、 机器人控制和质量

检验 。

”

。

“

Ｄｅ ｃｍｅ ｔ 公司近期的关键词就是
‘

合

作
’

二字 。 今天 ， 我们 的生产不仅更加

经济 ， 而且生产效率得到 了大幅提升 。

目 前 ， 我们 已经有
一

个工位每天可生产

３ ０００ 件成品 。 我们可以两班制或者三班

制生产 ， 您可以算
一

下我们的生产能力 。

而且这也拉动 了就业 ， 为更多 的人和机

器人创造了工作岗位 。

”

ＲｏｂｖａｎＢｅ ｒｋｏｍ

先生总结道 。 ｍ
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本质安全型设计的双臂机器人能够在不采用特殊防护措施情况下与生产工人携手合作 ，
共同完成生

产任务
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