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机器人技术在食品包装行业中的应用机器人技术在食品包装行业中的应用

机械工程学院.机械学院
君远工程中心
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笃学尚行 止于至善

• 江南大学
• 是教育部直属的“211工程”重点建

设高校，2012年中国大学排行榜
52位（武书连排榜）

• 目前食品科学、轻工技术学科全
国排名第一
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笃学尚行 止于至善
• 江南大学.机械工程学院.“君远学院”，

主要从事“机器人及设备自动化”的教学、科研、产品
设计与研发等工作。在本硕教学、理论研究、设计研发与
应用研究方面的人才源源不绝。侧重点在于机器人及设备
自动化技术在食品和轻工行业的应用。

是教育部“卓越工程师教育计划”试点学科单位，旨在

培养理论与实践能力综合一体的“机械电子”专业本科生
及研究生。

• 是中国轻工机械协会科教分会会长单位
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一. 国内食品包装行业的瓶颈

二. 机器人在食品包装行业的应用

三. 食品包装机器人系统的关键技术

四. 我们需要自主产权机器人化系统

五.机器人技术在食品包装行业的衍生应用

六. 结语

机器人技术在食品包装行业中的应用机器人技术在食品包装行业中的应用
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工业机器人工业机器人是一种用于移动各种材料、移动各种材料、

零件、工具或专用装置零件、工具或专用装置的，通过可编程序动可编程序动
作作来执行种种任务的，并具有编程能力编程能力的多多
功能机械手功能机械手————美国机器人协会（美国机器人协会（RIARIA）） 。

机器人化设备机器人化设备用于执行各种任务执行各种任务，配

备有丰富传感器丰富传感器的，具备局部或全部智能智能
的，能工作于结构化或部分非结构化环境中
的各种自动化设备。

狭义！狭义！

广义！广义！
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在食品包装操作在食品包装操作
中，机器人延伸了人中，机器人延伸了人
类在操作、感知、智类在操作、感知、智
力等方面的能力。力等方面的能力。
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一一..国内食品包国内食品包
装行业的瓶颈装行业的瓶颈
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一一..国内食品包装行业的瓶颈国内食品包装行业的瓶颈

市场趋饱和，外销扩大受
阻，劳动力成本升高，进
口高端设备和技术天价。

企业搞关系贷款、占市场
，高校忙论文。

90、00年代，企业在
GDP指标下，采用进口设
备短平快，高校也追求易
统计的面上指标。

80年代开放后国内装备在
系统规模、自动化、产能
、新功能方面处于下风。

劳力不缺，食品包装机械
一度在纯机械行业中自研
、自产、自销，学生就学
本行当的知识。

国 内

中国在学习西方的奢侈，
西方则在学习中国人的勤
奋。国内外都有压力。

受中国GDP高速增长的刺
激，紧缩奢侈，靠前期积
累，继续更新装备。

目前

经济泡沫愈多、务虚人员
日众。

靠更多成套设备赚钱，产
品要返销本土则设限。

00年代
后期

核心技术的研发成鸡肋，
企业不屑研发，进口设备
来钱快，科研人员则玩起
钱追钱新游戏。

占领中国食品包装设备的
中高端市场，以其垄断技
术设备挤垮中国设备市场
，获垄断利润。

90、
00年代

国内面对和国外装备的直
接PK，国内大批企业直接
采购国外成套设备

国外装备在单机关键技术
、单机自动化、系统集成
、人才知识全面性、务实
方面具备优势。

80年代

国内对旧设备反复优化（
量的变化）；国外对设备
不断并入新技术（质/结
构性变化)。

缺劳动力，食品包装机械
直接接受高新技术行业的
技术转移，学生跨专业知
识学习是常态。

70年代
、80年
代早期

后 果国 外时 期
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一一..国内食品包装行业的瓶颈国内食品包装行业的瓶颈
目前陷入瓶颈的矛盾：

缺合适的人和技术，人才和
技术不能短期速成。挖人只
是均衡了企业间水平。

现在的食品包装机械需要机
械、自动控制、计算机、生
物新技术领域一体综合。

技术人员只会操作，且在长
期追逐GDP中知识结构老化
、经典机械设计都不行。

设备不是自己的，无法改造

进口设备只能生产单一品种

制约因素

忠实的员工需要自己
培养，技术、人才需
要长期积累。

要全新改变知识结构
，与时俱进。

进口了“鱼”，不会教
你“渔”，养成了吃“洋
鱼”的习惯。

受制于国外设备。

局部过剩，结构化过
剩。

结 论

短期内为抢市场必
须变成“快而大的
鱼”，挖人才…

一招鲜，吃遍天；
用传统知识设计方
法解决所有问题。

自己设计新装备。

新食品品种。

提高食品产能，占
据更大市场。

想 做
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怎么办？

咱们的短板，就是国外长板！

继续借思于国外长处，

以及国内高技能行业！

中国人应该富有学习能力。

一一..国内食品包装行业的瓶颈国内食品包装行业的瓶颈
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二十世纪九十年代日本面临中国廉
价劳动力对其制造业的冲击，此后，以
FANUC为首的数控、机器人公司大力发
展“智能化工业机器人系统”，争取制造业
回流日本。

一一..国内食品包装行业的瓶颈国内食品包装行业的瓶颈
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2009.1.20，奥巴马上台后，以降
低国内失业率为由，倾向采取贸易保
护，保护美国国内制造业，注重制造业
创新和教育的发展，行业加快对“智能化
工业机器设备”的研发和投入，三年后，
美在华的不少制造型企业转移东南亚或
回流到本土。

一一..国内食品包装行业的瓶颈国内食品包装行业的瓶颈
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美国所说的制造业回流，不是像中国这样将更多
的人力投入到生产制造之中，而是用先进的现代制造
技术来节约生产制造成本、创造更多的就业、推动现
代制造业的发展。

这些技术包括机器人学、人工智能机器人学、人工智能(AI)(AI)和纳米技术和纳米技术
等等，它们到目前为止曾一直都进展缓慢，但从现在开
始正在以指数级的速度演进，正如计算技术所做到的
那样。与下一代机器人相比，中国人正在从事的制造
组装业务就像是小孩过家家在不久以后，机器人就会
变得比人力更加廉价。

世界上最先进的汽车特斯拉Roadster也正在硅谷制造，而
硅谷是美国物价最昂贵的地区之一。特斯拉之所以能负担得起
这种成本，原因就在于这家公司正使用机器人来进行组装。基
于此，制造业的泡沫才是中国真正要担心的问题。

一一..国内食品包装行业的瓶颈国内食品包装行业的瓶颈



14

中国最大的制造商之一富士康已经在去
年8月份宣布，该公司计划在三年时间里安
装100万台机器人，让其处理目前中国工人
正在从事的工作。富士康发现，中国的劳动
力成本正在变得过高，而且要求过高。

中国，因为欧美消费市场疲软，许多中
国消费型日用品出口额大幅减少。同时，肉
类及粮油的提高、城市生活住房消费的居高
不下，使企业用工成本提高，高依赖原材料、
能源和用工成本的低附加值产品生产企业压
力大增。

一一..国内食品包装行业的瓶颈国内食品包装行业的瓶颈
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可以说，作为欧美市场补充的低端产品的
市场以遭到饱和及更不发达国家的追击，中高
端产品在和欧美强势产业竞争，中国处于技术
升级阵痛期。短期看，遭遇经济下行、出口疲
软、用工成本上升、订单外流等近忧;长期
看，则面临发达国家占据产业链高端、把控先
进技术，后起的东南亚、非洲国家低成本生产
优势更为明显的远虑。旧模式已行不通，而新
业务却未成型。“青黄不接”、“等米下锅”可能
是时下大部分制造企业面临的共同问题。

一一..国内食品包装行业的瓶颈国内食品包装行业的瓶颈
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中国VS欧美

一一..国内食品包装行业的瓶颈国内食品包装行业的瓶颈
中国在向制造行业投入更多的劳力，以低廉的

价格、消耗更多的原材料与能源，逐渐占领国外
低档消费品市场，国人工资逐级升高的同时，国
外在做什么？

机器人技术普及化，核心机电模块、智能传感
器模块商业化、工业网络技术普及化，人工智能
技术在遭遇瓶颈后也开始实用化。设计高智能化
的单体设备，以高端设备为中心通过工业网络系
统集成传感器、物流设备、数据库管理系统，成
为设计人员必备技能。就像国内技术员熟悉查手
册、标准机械零部件一样。设备的大脑、神经、
躯体一起做、一体做。
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一一..国内食品包装行业的瓶颈国内食品包装行业的瓶颈

急需高新技术融入食品包装行业；

需要大批高素质的技术人才；

需要将机器人技术、智能传感
技术、人工智能技术融入到传统的
食品包装设备行业！
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二二.. 机器人在食品机器人在食品
包装行业的应用包装行业的应用
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二二.. 机器人在食品包装行业的应用机器人在食品包装行业的应用

工业机器人是人类第一种可在三维空间内任
意运动的自动化机械；

工业机器人配合周边的传感系统（特别是视
觉系统），使百年来的瞎子机械变成眼明手
快的机械；

工业机器人越来越聪明，替代低端单调、危
险、劳累性工作比人有优势；

工业机器人的投资已逐渐低于用工成本。
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二二.. 机器人在食品包装行业的应用机器人在食品包装行业的应用
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二二.. 机器人在食品包装行业的应用机器人在食品包装行业的应用
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二二.. 机器人在食品包装行业的应用机器人在食品包装行业的应用
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二二.. 机器人在食品包装行业的应用机器人在食品包装行业的应用

软包袋
装进盒

切、裱
蛋糕
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二二.. 机器人在食品包装行业的应用机器人在食品包装行业的应用

将比萨饼搬
运进烤箱

糕点成型及搬运
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二二.. 机器人在食品包装行业的应用机器人在食品包装行业的应用

肉鸡摘挂撑开
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二二.. 机器人在食品包装行业的应用机器人在食品包装行业的应用

ABB IRB340进行食品包装分拣

德、美机器人合做早餐
市场拓展到家庭
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二二.. 机器人在食品包装行业的应用机器人在食品包装行业的应用

工业机器人进行骨肉分离
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二二.. 机器人在食品包装行业的应用机器人在食品包装行业的应用

基于视觉的肉饼装箱

基于视觉的肉肠分拣装盒
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二二.. 机器人在食品包装行业的应用机器人在食品包装行业的应用

航空餐具包装

软包装袋装箱
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二二.. 机器人在食品包装行业的应用机器人在食品包装行业的应用

蛋糕装盒

甜饼装盒
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三三.. 食品包装机器食品包装机器
人系统的关键技术人系统的关键技术
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纵观国外用于食品包装行业的商业化机器人系统，
关键要具备四大接口技术功能：

1. 可编程化的机器人单机；

2. 机器人要具备和各种传感器、执行器匹配的接口
（开关量、模拟量、数字量传感器、执行器），内嵌PLC；

3. 机器人能和上级PC机通讯，具备二次开发功能；

4. 机器人要具备组网功能（有工业网络接口：TCP/IP、

Profibus、DeviceNet、Ethernet、RS232/485）。

商业化机器人品牌：KUKA、ABB、Staubli、Adept、
FANUC、安川……

三三.. 食品包装机器人系统的关键技术食品包装机器人系统的关键技术
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三三.. 食品包装机器人系统的关键技术食品包装机器人系统的关键技术

PCPC机机

1. 1. 可编程化的机器人单机可编程化的机器人单机（商业化品牌机器人）（商业化品牌机器人）
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2. 2. 机器人可以匹配食品工业各类传感器、机器人可以匹配食品工业各类传感器、执行器执行器

三三.. 食品包装机器人系统的关键技术食品包装机器人系统的关键技术

各种…把被测物理量转换为模拟
量、数字量输出到计算机
，或自制一块转接卡

其它传感器及其它传感器及
变送器变送器……

差压式、浮力式、电容式
、超声式、音叉转动…

物位测量仪表物位测量仪表
（固体、液体）（固体、液体）

差压式、转子式、椭圆齿
轮式、涡轮流量计

流量检测仪表流量检测仪表

弹性式压力传感、电子式
压力传感器

压力检测仪表压力检测仪表

热膨胀型、热电阻型、热
辐射型

温度测量仪表温度测量仪表

外 形类 型传感器及变送器
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三三.. 食品包装机器人系统的关键技术食品包装机器人系统的关键技术

各种…计算机输出模拟量、数字量到
执行器，或自制一块转接板

其它执行器其它执行器
……

用控制电信号去驱动更大电气
回路中电器的通断

继电器继电器

利用电信号或数字信号去实现
任意角度、速度、转向的控制

步进、伺服步进、伺服
电机电机

利用线圈通电后产生的电磁力
来驱动阀的开启或关闭

电磁阀电磁阀

将控制电信号转换为相应的位
移、输出力或力矩

电动执行器电动执行器

外 形作 用执行器类型

2. 2. 机器人可以匹配食品工业各类传感器、机器人可以匹配食品工业各类传感器、执行器执行器
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传感器
接口

三三.. 食品包装机器人系统的关键技术食品包装机器人系统的关键技术

2. 2. 机器人可以匹配食品工业各类传感器、机器人可以匹配食品工业各类传感器、执行器执行器

早期机器人通过RS232口、485口、模数
口、数模口等物理接口直接匹配传感器和执
行器。在购买不同型号的机器人时，要配全
这些接口模块。

新型机器人可直接通过以太网口或
RS485等物理口支持Ethernet或现场总线等协
议，如ProfiNet、Profibus等，匹配传感器、
执行器，可以大大简化硬接线和软件开发工
作量，要注意的是系统软件要支持该总线数
据的调用。支持以太网及现场总线，是机器
人设备和传感、执行器网络互联的趋势。
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传感器
接口

三三.. 食品包装机器人系统的关键技术食品包装机器人系统的关键技术

2. 2. 机器人可以匹配食品工业各类传感器、机器人可以匹配食品工业各类传感器、执行器执行器
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三三.. 食品包装机器人系统的关键技术食品包装机器人系统的关键技术
3.3.机器人能和上级机器人能和上级PCPC机通讯，具备二次开发功能机通讯，具备二次开发功能

应用管理PC机

编程PC机

数字输
入/输出
(24VDC)

Profibus(DP/PA/FMS)

串行连接

以太网以太网((ModbusModbus TCPTCP 可用WinSocket协议)) 接其他C8、西门子PLC

或OPC(用于过程控
制，利用微软COM技术)

DP-用于设备级控制系统与分散式I/O之间的通讯（西门子PLC）；
PA-用于过程自动化，使传感器和执行器接在一根总线上；
FMS-用于车间级监控网络，完成控制器和智能现场设备之间的
通信以及控制器之间的信息交换。

C8
C8机器人控制器
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三三.. 食品包装机器人系统的关键技术食品包装机器人系统的关键技术
3.3.机器人能和上级机器人能和上级PCPC机通讯，具备二次开发功能机通讯，具备二次开发功能

应用管理PC机

编程PC机

（TCP/IP）

1394口
SmartServo(串行伺服驱动总线)

RS232/
422/485

DeviceNet基于
CAN，（连接如：限位开
关，光电传感器，阀组，马
达启动器，过程传感器，条
形码读取器，变频驱动器，
面板显示器和操作员接口）

以太网即以太网即EthernetEthernet

路由器路由器 机器人控制器

机器人控制器
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三三.. 食品包装机器人系统的关键技术食品包装机器人系统的关键技术

4. 4. 机器人要具备组网功能机器人要具备组网功能（工业以太网络协议：（工业以太网络协议：TCP/IPTCP/IP、、 EthernetEthernet、、
ProfiNetProfiNet；现场总线协议：；现场总线协议：ProfibusProfibus、、DeviceNetDeviceNet；低成本连接：；低成本连接：RS232/485RS232/485））

Robot Team

KUKA、安川等机
器人可以利用
Ethernet实现机器
人之间工作协调。

EthernetEthernet

执行器执行器 传感器传感器 执行器执行器 传感器传感器

执行器执行器 传感器传感器 执行器执行器 传感器传感器

分机IP1 分机IP2

分机IP3

分机IP4分机IP5
PC机

Team主控制器-
不同于一般分机
控制器

环形网
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三三.. 食品包装机器人系统的关键技术食品包装机器人系统的关键技术

4. 4. 机器人要具备组网功能机器人要具备组网功能（有工业网络接口：（有工业网络接口：TCP/IPTCP/IP、、

ProfibusProfibus、、DeviceNetDeviceNet、、EthernetEthernet、、RS232/485RS232/485））

Robot Team

EthernetEthernet

执行器执行器 传感器传感器 执行器执行器 传感器传感器

执行器执行器 传感器传感器
执行器执行器 传感器传感器

分机IP1 分机IP2

分机IP3
分机IP4

PC机

HUB

通过文件分发、
子程序调用、每
台机位姿P参数
给定等方式

比如：安川等

星形网
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三三.. 食品包装机器人系统的关键技术食品包装机器人系统的关键技术

4. 4. 机器人要具备组网功能机器人要具备组网功能（有工业网络接口：（有工业网络接口：TCP/IPTCP/IP、、

ProfibusProfibus、、DeviceNetDeviceNet、、EthernetEthernet、、RS232/485RS232/485））

Robot Team

EthernetEthernet

上级PC机

HUB

机器人单机信息处理、轨迹要求较复杂时。

执行器执行器 传感器传感器

执行器执行器 传感器传感器

执行器执行器 传感器传感器

执行器执行器 传感器传感器

PC分机1 PC分机2

PC分机3
PC分机4

通过PC
机联网
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三三.. 食品包装机器人系统的关键技术食品包装机器人系统的关键技术

4. 4. 机器人要具备组网功能机器人要具备组网功能（有工业网络接口：（有工业网络接口：TCP/IPTCP/IP、、

ProfibusProfibus、、DeviceNetDeviceNet、、EthernetEthernet、、RS232/485RS232/485））

Robot TeamEthernetEthernet

上级管
理PC机

HUB

机器人1

DeviceNet

DeviceNetDeviceNet

DeviceNet

机器人2

机器人4 机器人3
传
感
器

执
行
器

传
感
器

执
行
器

传
感
器

执
行
器

传
感
器

执
行
器
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三三.. 食品包装机器人系统的关键技术食品包装机器人系统的关键技术

4. 4. 机器人要具备组网功能机器人要具备组网功能（有工业网络接口：（有工业网络接口：TCP/IPTCP/IP、、

ProfibusProfibus、、DeviceNetDeviceNet、、EthernetEthernet、、RS232/485RS232/485））

机器人厂家

技术集成（高
校、开发公司）

食品包装应用企业

机器人系统机器人系统
开发模式：开发模式：一般，欧美机器人的

扩展开放性、二次开
发性较好，日本机器
人比较习惯于用自身
公司的扩展配件。
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四四. . 我们需要自主我们需要自主
产权机器人化系统产权机器人化系统
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传统食品包装机械设计：

纯粹在机械领域内的设计

现代食品包装机械设计：

要求将机械装备、传感设备、运动伺服技术、计算
机控制技术进行充分融合。

解决方法：

实现食品包装的机械装备、传感设备、运动伺服技
术、计算机控制技术单项技术的突破；

技术人才要熟悉食品包装工艺流程，精通现代机械
和测控单元，具备系统化设计思维；

要培养大批高素质的理论和实践技能兼备的工程技
术人才；

要有持久战的准备。

四四. . 我们需要自主产权机器人化系统我们需要自主产权机器人化系统
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目前商业化机器人具有：
开关量通道：直连开关型传感器、行程开关、继电器等；
模拟量通道：连接模拟传感器；
串行口；
网络端口；
内嵌PLC；
外扩展：视觉模块、六维力模块、RF模块、条码扫描模块。
商业化机器人出于自身利益考虑，没有形成技术标准化

各主要品牌机器人的应用状况：
日本：全部喜欢自己做，私企、民企采用多，你买了他一
台后，扩展时想货比三家不可能，因为全得买他的配件；
欧美：和外围配件兼容性较好，国企、军企用多。比如：
KUKA、 ADEPT、Staubli ：基于PC控制，欧洲配套商；

四四. . 我们需要自主产权机器人化系统我们需要自主产权机器人化系统
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为什么需要自主产权？

机器人核心技术受制于人：以某国著名工
业机器人为例，机器人裸机20万，组成流
水线所需的传感器、网卡、上位计算机系
统后，平均单套价格增加3倍，且无法升
级。通过垄断技术，达到获取垄断利润的
目的。控制系统不开放。

国外设备不完全符合中国国情：国外成套
引进的系统设备不完全符合中国产品国情
（比如：从引进的洗衣机生产线到洗碗机生产线）。没
有维修升级的概念。

四四. . 我们需要自主产权机器人化系统我们需要自主产权机器人化系统
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自主产权的机器人：将采用标准化、模块化的计
算机、操作系统、运动控制器、伺服控制电机等。
便于技术人员进行设备维护、升级与组成系统。

四四. . 我们需要自主产权机器人化系统我们需要自主产权机器人化系统
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四四. . 我们需要自主产权机器人化系统我们需要自主产权机器人化系统

腰关节伺腰关节伺
服电机服电机

肩关节伺肩关节伺
服电机服电机

肘关节伺肘关节伺
服电机服电机

腕腕11关节关节

伺服电机伺服电机
腕腕22关节关节

伺服电机伺服电机
腕腕33关节关节

伺服电机伺服电机
工业显示器

运
动
控
制
器

三相变压器三相变压器

伺服驱动器伺服驱动器

伺服电机功率电缆伺服电机功率电缆

编码器编码器
电缆电缆

手控盒手控盒

200V200V三相三相

380V380V三相三相

220V
220V

单
相
单
相

扩展功率板扩展功率板

执行器控制器执行器控制器

工
业
PC

模拟出模拟出//开关量出、入开关量出、入

380V380V三相三相

过流、过流、
滤波、滤波、
温度温度
保护保护

执行器执行器

6自由度关
节式机器人
控制结构图
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四四. . 我们需要自主产权机器人化系统我们需要自主产权机器人化系统

如果核心技术能自主化了，国外
供应商能卖你更高档的设备，提供更
低廉的价格，转移更多的技术。

自主核心技术、经济利润两手都
要抓，两手都要硬。（比如：郭台铭
宣布的富士康100万台机器人计划）
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五五. . 机器人技术机器人技术
在食品包装行业在食品包装行业
的衍生应用的衍生应用
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1. 空间机构分析、设计技术

2. 运动控制技术

3.感知及视觉识别技术

4.复杂算法下的实时控制技术

五五. . 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用

机器人关键技术及其衍生应用
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1. 空间机构分析、设计技术

以往的机械运动都是平面机构，一张平面装配图
可以画下。运动传动中的运动轴线是固定不变的。

工业机器人是第一种在空间中位置可控的空间机
械结构。首开了空间机构运动控制的先河，随着计算
机控制技术及运动伺服控制技术的普及，以后机械将
是空间运动机构的天下。

机构要作高速空间运动，则要考虑稳、快、准的
控制指标问题，增一分则胖、减一分则瘦的设计思想
将贯穿于机电设计理念中。因此，有限元分析、动力
学分析等以往只在航空航天、机器人等行业设计的技
术手段，将广泛运用于食品包装机械设计中。

五五. . 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用
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1. 空间机构分析、设计技术 （有限元作静态力学分析）

五五. . 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用
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1. 空间机构分析、设计技术 （动力学分析）

五五. . 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用



57

2. 运动控制技术 (运动控制关键组件)

PC机

运动控制卡

伺服电机

IO扩展口AD/DA
扩展口

五五. . 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用
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2. 运动控制技术 (案例:定长切断)

运动控制广泛运用于定长切断

运动控制器运动控制器++伺服电机伺服电机

五五. . 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用
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运动控制下的封口包装

2. 运动控制技术 (案例：封口包装)

五五. . 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用
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2. 运动控制技术 (案例：薄膜包装)

运动控制下的塑料薄膜封口包装

五五. . 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用
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2. 运动控制技术 (案例：灌装)

运动控制下的灌装同步生产线

五五. . 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用
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2. 运动控制技术 (案例：装料与封盖)

利用伺服电机的电子凸轮
功能进行罐头装料与封盖

五五. . 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用
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3.感知及视觉识别技术（自主视觉控制技术组成图）

五五. . 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用
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3.感知及视觉识别技术（料、液位检测）

五五. . 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用

固体料位与液位检测与装盒
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3.感知及视觉识别技术（水果采摘）

采摘机器人视觉引导

五五. . 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用
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3.感知及视觉识别技术（二维分拣与尺寸测量）

二维物体分拣 孔尺寸测量

五五. . 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用



67

3.感知及视觉识别技术（包装盒差疵检测）

印刷质量检测

五五. . 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用



68

3.感知及视觉识别技术（轮廓形状检测）

五五. . 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用

翼子板-轮胎间距测量、轮胎凹槽尺寸
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3.感知及视觉识别技术（食物体积测定）

土豆体积测定

五五. . 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用
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3.感知及视觉识别技术（水果外表与内在测量）

水果外表（可见光）与内
在成熟度检测（红外）

五五. . 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用
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3.感知及视觉识别技术（包装外表与内在测量）

包装外表（可见光）与内
在物品形状（红外）检测

五五.. 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用
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3.感知及视觉识别技术（印刷关键图标检测）

五五.. 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用
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3.感知及视觉识别技术（票据差疵检测）

五五.. 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用
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3.感知及视觉识别技术（玻璃瓶差疵检测）

400个/分钟

五五.. 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用
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3.感知及视觉识别技术（玻璃瓶差疵检测）

五五.. 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用
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3.感知及视觉识别技术（胶囊差疵检测）

检测速度：10万粒/小时

五五.. 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用
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4. 复杂算法下的实时控制技术

作为国产化核心的机器人系统设计

或 视觉处理系统设计，必须进行此项开发

五五.. 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用
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4. 复杂算法下的实时控制技术（机器人规划部分流程）

五五.. 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用
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可口可乐吹瓶、检测及灌装

五五.. 机器人技术在食品包装行业的衍生应用机器人技术在食品包装行业的衍生应用
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六六. . 结结 语语
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大力发展我国食品包装装备自动
化技术，将机器人设备引入到食品包
装行业，用具有自主知识产权的机器
人相关技术设计和改造食品包装设
备，是实现我国食品包装工业自动化、
智能化，实现装备设计创新，提升食
品包装装备工业整体水平和国际竞争
力的必由之路。

六六. . 结结 语语
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附：我们怎么做附：我们怎么做
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附：我们怎么做附：我们怎么做

教育部教育部““卓越工程师教卓越工程师教
育计划育计划””试点学科单位试点学科单位
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在自动化与机器人应用技术方面的工作

拥有自主技术产权的6R工业机器人系统开发 ：

附：我们怎么做附：我们怎么做
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机床上下料机器人
系统开发与应用

附：我们怎么做附：我们怎么做

在自动化与机器人应用技术方面的工作
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半导体元件封帽机械手

声表滤波器元件自动装配机器人

附：我们怎么做附：我们怎么做

在自动化与机器人应用技术方面的工作
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基于视觉的并联机器人分拣系统

附：我们怎么做附：我们怎么做

在自动化与机器人应用技术方面的工作
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基于视觉的机器人分拣与工件识别

附：我们怎么做附：我们怎么做

在自动化与机器人应用技术方面的工作


