
箱式产品机器人搬运系统开发任务书
1) 任务名称：箱式产品的搬运与码垛机器人系统
2) 任务目的：将箱式产品从运输车上转移到仓库的转运车或由仓库的转运车上卸到仓库的存放位置

3) 开发目标：完成机器人搬运系统的原型样机

4) 系统组成(以从运输车上转运箱式产品到转运车上为例)





图1 箱式产品机器人搬运系统组成示意图
5) 各组成部分简要说明及需求

表1 搬运机器人系统各组成部分简要说明及需求

	序号
	组成部分名称
	功能或需求说明
	开发要点
	备注

	1 
	运输车及产品
	小型或中型货车；
运载满车或半车箱式产品
	模拟各种货物堆放状态
	

	2 
	内部转运车
	叉车加托盘；转运用电动地牛
	托盘设计及码垛顺序要求
	以采购为主，开发阶段完成设计即可

	3 
	机器人安装支架
	通过移动机器人，覆盖不同型号的运输车及转运用叉车；到达目标位置后锁定机器人基座
	龙门式结构，二维运动范围5m×5m；载重量不小于1.5t
	

	4 
	有视觉功能的机器人
	对工业机器人安装双目视觉相机，测量运输车箱(空载或有货)尺寸、货物尺寸及货堆尺寸、转运货盘的尺寸及位置
	开发双目测量算法及程序，完成对目标的测量，精度优于5mm @300mm距离
	

	5 
	气爪
	利用负压吸引原理，从顶面抓取箱式产品。移动过程中有防跌落功能；接触开关提供到位信号后，开始气爪抓捕产品
	按箱式产品的尺寸设计负压吸盘；构型简单的防跌落机构
	

	6 
	真空系统
	为气爪提供负压吸引动力；气体流量可调；气爪的抓捕动作由电控截止阀控制
	计算并设计真空泵的抽速；设计负压罐；选用节流阀、电磁截止阀(三路)
	真空系统固定基座

	7 
	综合控制系统
	作为机器人系统的上位机，通过视觉相机，计算得到目标的尺寸、位置信息；收集手爪上的接触开关信号、负压罐内压力信号；驱动气爪动作；规划机器人的起始位置并发送机器人操作指令；驱动机器人基座运动；与遥控器间通信，并转发来自遥控器的指令
	在工控机、windows平台上开发系统软件，要求用户界面友好，简单、易操作
	

	8 
	遥控器
	显示系统主要参数，控制机器人搬运系统动作
	利用普通手机，开发手机APP软件，通过蓝牙与工控机通信，控制机器人搬运系统动作
	


6) 开发团队
指导教师：1~2名。
开发组：组长1名(兼)；开发人员6名，分别负责第3~8组成部分的设计、开发；第1~2的模拟工作，由组长组织团队共同完成。如果必要，请1~2名学控制的研究生开展驱动器、控制器的设计开发。
7) 开发计划

第1~2周：完成初步设计方案，并形成设计报告；
第3~10周：完成设计；必备部件完成加工；外购设备到货；部分单元完成调试；

第11~14周：机器人搬运系统原型样机调试完成。


光伏电站硅片清理系统开发任务书
1) 任务名称：光伏电站硅片机器人清理系统
2) 任务目的：清除光伏电站硅片表面的灰尘、鸟屎等降低发电效率的物质
3) 开发目标：完成光伏电站硅片机器人清理系统的原型样机

4) 系统组成





图2 光伏硅片机器人清洗系统组成示意图
5) 各部分简要说明及需求
表2 光伏硅片板清洗机器人系统各组成部分简要说明及需求

	序号
	组成部分名称
	功能或需求说明
	开发要点
	备注

	1 
	清洗头
	扫除硅片表面的灰尘，并吸走浮尘；水洗后吹干表面；清洗头与硅片间距离可调、可控。
	旋转除尘机构及刷头设计；吸尘器进风口设计；吹风机数量、位置及安装方式设计；喷水口、喷清洗剂口的安装设计；测距传感器安装设计
	

	2 
	牵引车
	操作人员、机器人系统、供水单元、清洗剂单元等的运载工具
	选择3万元以下的小型汽车，如QQ轿车；改装设计，包括机器人的安装、操作台安装、水箱、清洗剂箱安装、人机功效学设计等
	

	3 
	供水单元、清洗剂单元
	为水洗、清洗剂洗提供介质
	容器、管路、泵、开关等的设计与选型；鸟屎清洗剂的造型及试验
	注意清洗剂对容器、管路的腐蚀

	4 
	吸尘单元
	吸除从硅片表面清理出来的浮尘
	商业吸尘器的改造设计
	

	5 
	除尘机器人
	六自由度，工作空间半径不小于2m；基座高度可调；测距精度10mm@2m
	在六自由度工业机器人基础上增加人式升降台和观察兼测距相机
	

	6 
	综合控制台
	通过视觉相机与机器人配合完成被清理硅片板的位置和姿态；拟定除尘路径方案；控制机器人动作；获取清洗头距离信息，驱动清洗刷头动作，开关吸尘单元、供水单元和清洗剂单元、吹干单元
	视觉测距和清洗头超声波测距，与机器人系统融合；
清洗刷头的动作以及吸尘单元、供水单元和清洗剂单元、吹干单元的开关，采用手动方式。
	人工预先调整机器人基座高度

	注：1清除灰尘时，正常情况下只使用旋转刷和吸尘；必要时二次水洗并吹干；
2清除鸟屎时，先喷沥青清洗剂，数分钟后启动旋转刷刷除鸟屎，再用水冲洗，最后吹干 


6) 开发团队

指导教师：1~2名。
开发组：组长1名(兼)；开发人员6名，分别负责第1~6组成部分的设计、开发。如果必要，请1~2名学控制的研究生开展驱动器、控制器的设计开发。

8) 开发计划

第1~2周：完成初步设计方案，并形成设计报告；

第3~10周：完成设计；必备部件完成加工；外购设备到货；部分单元完成调试；

第11~14周：机器人系统原型样机调试完成。
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