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0 引言

国家对于机器人等人工智能科技的研发投入和扶持力

度越来越大，为满足社会发展对光机电一体化高科技人才的

需求，很多高校都开设了“光机电一体化”的课程，高等工

程教育已经成为增强国家经济与科技实力以及综合国力的

重要保障，人工智能课程的开设与人工智能机器人教学试验

平台的设计和开发已经是时代发展、社会进步、国家经济和

科技发展的必不可少的重要因素。

计算机技术和人工智能科技的广泛运用，在很大程度

上促进了机电一体化技术、传感器技术等相关领域学科的快

速发展，对整个社会工业发展的进程也产生了深远的影响和

积极的推动作用，机械自动化技术和智能化科技已经成为各

行各业在企业长远发展中的一个重要目标。而在物料搬运

行业，传统的智能物料搬运传送过程复杂，难以宏观监控，

同时造价昂贵难以重复使用。如何高效快捷的利用人工智能

科技和机器人技术来实现物料的搬运是目前相关行业研究

的热点，也是本文研究的意义所在。

1 智能物料搬运机器人教学试验平台的整体设计方案

1.1 设计要求

1.1.1 工厂环境模拟

将机器人的模拟工作环境分为任务区、物料区、加工区、

成品区，并进行经纬度划分，以便于智能物料搬运机器人有

迹可循。而通过机器人的模拟环境的实验运行，可以对机器

人的各项性能进行改进，让它更加适应实际的物料搬运工

作。

1.1.2 机器人循迹功能

机器人在物料搬运过程中全程进行自主导航，这对于

学生设计智能算法的能力起到很好的锻炼作用。机器人的完

整工作轨迹流程是：从休息区出发，自主导航至物料区和

任务区，通过扫描二维码等技术，按照设计和任务的要求，

在物料区和加工区之间完成物料的搬运工作，完成任务后返

回休息区。

1.2 设计思路

平台的设计和搭建主要是由控制模块、运动模块、机

械手模块、检测模块、电源模块 5 个部分组成。控制模块

是机器人的控制核心，主要与其它模块进行实时信息互通，

并对数据进行演算和逻辑分析，将结果传送至其它模块；运

动模块是机器人的动力来源，通过控制模块的指令控制机器

人的移动方向；机械手模块是机器人的左膀右臂，通过指令

和任务要求实现对物料的抓取和运输；检测模块是机器人的

感知器官，通过扫描二维码、物料颜色等信息寻找任务需要

的物料；电源模块是机器人的动力来源，保证整个物料搬运

的正常进行。

1.3 设计方案

平台的搭建要充分考虑教学过程中的系统性和拓展性，

确保平台的稳定性和合理性。智能物料搬运机器人的系统结

构主要由三个方面组成：执行机构、驱动机构、传动系统。

执行机构由机器人的连杆和关节组成，通过驱动和传动机

构为机器人的搬运工作提供动力支持，让机器人按系统的

任务要求完成搬运工作。为了让机器人在工作场地更加快

速地开展工作，在机器人底部安装四轮四驱的小车底盘，

通过电机和控制系统的操作让机器人的四轮转向更加快速，

同时安装一个转盘轴承，用以平衡机械手臂和地面的平行，

确保机器人搬运物料的准确性。

2 智能物料搬运机器人教学试验平台的相关设计

2.1 硬件设计

2.1.1 机械手臂设计

机器人的机械手臂主要是实现工作过程中对于物料的

抓取和握紧功能。而物料的形状、尺寸、重量等都是不一样

的，具有很大不确定性，试验机器人手臂的手指要设计成适

合抓放各类不同物料的钳型手指，通过手指的张开与闭合实

现机器人对各种物料的抓取、松开、握紧等操作。

2.1.2 机器人转向系统

机器人实现物料抓取和运送的过程中，底部小车的前

后左右移动方向具有很大的随机性，可以通过安装麦克纳姆

轮，调节机器人各个轮子的速度和方向，对机器人的转向系

统进行调节，让机器人在实际工作中更加灵活，从而实现机

器人正常的物料抓取和搬运工作。
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不断地被研发和创新，从而出现了很多适应经济发展的高新科技产品，而人工智能技术的开发利用就是其中的代表。人
工智能技术如今在各个领域被广泛运用，对工业化进程的发展和进步作出了突出贡献。机器人作为人工智能技术的标志
性产物，在工业、教育、建筑、农业等各个行业都得到了普遍运用，智能化、自动化技术的运用已经成为各个行业追求
的目标。本文从加工制造行业的角度出发，对智能物料搬运机器人的设计、研究、开放等方面进行了系统化的方案设计
和分析，以供参考。

关键词：智能物料搬运机器人；教学平台设计；教学平台开发



机械制造与智能化 2021 年第 10 期

52

2.2 软件设计

2.2.1 颜色识别系统

机器人在进行物料抓取的过程中，对不同物料的颜色

要有系统性的识别，以确保抓取过程的准确性。这就需要在

机器人的软件系统中安装颜色识别系统，机器人在抓取过程

中通过该系统对物料的颜色信号进行采集分析，准确找到任

务中需要的物料颜色，对物料实施抓取。

2.2.2 刹车检测系统

机器人对物料的抓取和堆放要保持在一个稳定的情况

下进行，防止抓取物料和堆放过程中小车产生移动导致物料

的掉落、损坏以及对机器人产生的损伤和破坏，而要确保机

器人抓取搬运工作的安全性和稳定性，就需要在机器人底部

安装刹车系统，在开始物料抓取和堆放时，保持小车的稳定

性，确保机器人抓取物料的过程安全稳定的进行。

2.2.3 自动巡航系统

机器人在抓取物料的过程中，都是按照控制系统、巡

航系统等各个模块给出的任务信息进行自动巡航工作，那么

自动巡航系统就是实现这一过程的关键所在。安装自动巡航

系统能够让小车在接受到一系列抓取指令和任务要求时按

照控制系统的既定目标，利用自动巡航功能准确无误地实现

物料的搬运和抓取。

3 智能物料搬运机器人教学试验平台的调试

3.1 机器人整体性能的测试

智能物料搬运机器人教学试验平台在完成设计和搭建

后，要对机器人的控制系统、传动系统、动力系统等各个模

块进行完整全面的测试和调试，确保各个模块和工作环节的

协调性、统一性，保证机器人正常进行物料的抓取和搬运工

作。同时对系统硬件、软件的流畅度、准确度进行详细了解

和记录，并经过合理科学的调试，确保机器人在进行物料的

抓取和搬运工作中系统硬件软件正常无误的运行。另外对于

机器人的刹车系统、转向系统、续航系统要做重点的测试和

调整，以确保抓取和搬运工作安全有效的进行。

3.2 工作环境测试

平台在设计和搭建完毕之后，要在各种不同的工作环

境中对机器人的抓取搬运工作进行实时监控、系统调整和信

息记录，根据不同的工作环境对机器人的系统做出不同的设

计方案，确保机器人的正常的抓取和搬运工作过程中能够适

应各种不同的工作环境，增加机器人的使用价值。

4 结语

综上所述，该平台的设计和开发以及搭建能够让智能

物料搬运机器人更加快速、准确、高效、稳定的实现对物料

的抓取和搬运工作，对于高校智能机器人相关专业学生的

机器人课程设计和实践也具有一定的参考价值和现实意义。

机器人的设计过程中也要充分考虑实际工作运行环境，根据

各种环境有针对性的对机器人的各项系统进行改进和优化，

并做出相应的数据记录，同时针对机器人运行过程中可能出

现的问题也要有全套的维修保养方案，确保机器人工作运行

状态的整体性和流畅性。
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