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统

(57)摘要

一种自动上料机器人及数字化智能输送系

统，包括上料机器人及智能输送系统，所述上料

机器人，包括履带式上料机器、铲料斗与螺旋滚

笼装置、数字化智能皮带输送机、液电控制系统、

上料机器感知与定位系统；所述皮带输送机，包

括移动皮带输送机、固定皮带输送机、系统控制

程序；开发一款在地面直接运行的自动上料机器

人，配合两级皮带输送机、PLC控制系统，将机械

运动、自动感知、数字化智能输送多方协同，构成

机器人自动上料及数字化智能输送的智能输送

系统。可多次重复使用、减少下沉式料仓的巨大

投入，避免装载机操作手上错料影响混合料拌和

质量的事故发生，提高料仓自动化运行程度，实

现拌和站上料系统自动化、低碳节能、安全环保

的优点。
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1.一种自动上料机器人及数字化智能输送系统，包括上料机器人及智能输送系统 ,其

特征在于：所述上料机器人及智能输送系统，包括自动上料机器人（1）、数字化智能输送系

统、系统控制程序；

一、所述自动上料机器人（1）：包括履带式上料机器、铲料斗与螺旋滚笼装置（2）、数字

化智能皮带输送机（4）、液电控制系统（3）、上料机器感知与定位系统；在所述履带式上料机

器前端设置铲料斗与螺旋滚笼装置（2），在所述履带式上料机器上端与铲料斗之间设置数

字化智能皮带输送机（4），在所述履带式上料机器上设置液电控制系统（3），在所述履带式

上料机器上设置上料机器感知与定位系统；通过机械构件、液压驱动、自动感知、PLC控制系

统、数字化智能输送等多方协同，构成智能化的自动上料机器人（1）；

所述履带式上料机器，包括履带底盘、履带驱动马达、驱动齿轮、从动齿轮、履带滚轮、

履带，三相电机、双联油泵、三位四通电磁阀；在所述履带底盘两端分别设置一组安装驱动

齿轮、从动齿轮、履带滚轮的支撑架，在所述支撑架前端设置从动齿轮，在所述支撑架后端

设置驱动齿轮，在驱动齿轮内侧设置履带驱动马达；在从动齿轮与驱动齿轮之间设置多组

履带滚轮，在从动齿轮、驱动齿轮、履带滚轮上设置履带；在所述履带式上料机器前端设置

有铲料斗安装孔，在所述履带式上料机器尾部设置有连接移动皮带输送机的牵引孔；由三

相电机带动双联油泵，通过三位四通电磁阀为履带驱动马达提供动能；

二、所述数字化智能输送系统：包括移动皮带输送机（5）、固定皮带输送机（6）；

所述移动皮带输送机（5）：包括移动输送机支撑架、移动输送机主动轮、移动输送机从

动轮、支撑滚轮组件、输送皮带、八字形接料漏斗（5‑1）、倒八字形出料漏斗（5‑2）、牵引连接

轴（5‑3）、拖挂孔、线缆及插头、角度编码器；在移动输送机支撑架下端端头设置有牵引连接

轴（5‑3）、上端端头设置有拖挂孔，所述牵引连接轴（5‑3）与上料机器车架尾部设置的牵引

孔连接，上端设置的所述拖挂孔与下述固定皮带输送机（6）拖挂支架上设置的拖挂轴连接，

在所述拖挂孔上还设置有角度编码器；所述移动皮带输送机（5）的下端跟随上料机器人（1）

的行走而移动，上端跟随下述固定皮带输送机（6）上设置的行车滑轮组件（6‑2）的滑动而移

动；

沿移动输送机支撑架上下设置有线缆及插头，所述线缆及插头上端与下述电路安全滑

触线及继电器组件（6‑3）连接，下端与上料机器人（1）上的线缆及插头连接；

移动皮带输送机（5）上端端头拖挂孔上设置的角度编码器，实时记录移动皮带输送机

（5）与固定皮带输送机（6）之间的角度，使移动皮带输送机（5）与固定皮带输送机（6）随时保

持≥15度≤90度的夹角；

所述固定皮带输送机（6），包括固定输送机支撑架、支撑架安装立柱（6‑1）、固定皮带输

送机（6）主动轮、固定输送机从动轮、支撑滚轮组件、输送皮带、电路安全滑触线及继电器组

件、倾角传感器；在固定输送机支撑架上水平设置滑轨、在滑轨上设置有行车滑轮组件（6‑

2）、在行车滑轮组件（6‑2）上设置有拖挂支架，在拖挂支架上设置有拖挂轴，在输送机支撑

架上水平设置电路安全滑触线及继电器组件（6‑3）；在固定输送机支撑架上设置倾角传感

器；

固定皮带输送机（6）的一端，通过多柱支撑架安装立柱（6‑1）/牛腿，牢固安装在堆料仓

的料仓隔墙（8）上，另一端固定在集料斗（7）上；在料仓隔墙（8）上设置的多个UWB基站，与上

料机器感知与定位系统的电子标签实时进行信息交换；
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三、所述系统控制程序：是通过开发一套软件系统，根据上料机器人（1）数字化智能皮

带输送机的输送速度，指挥移动皮带输送机（5）、固定皮带输送机（6），跟随上料机器人（1）

的工作状况而运行。

2.根据权利要求1所述的一种自动上料机器人及数字化智能输送系统，其特征在于：所

述铲料斗与螺旋滚笼装置（2），包括铲料斗支撑板、铲料斗、加固梁、铲料斗安装孔、输送机

从动轮滚筒安装孔、铲料斗姿态控制油缸、U型出料口，螺旋滚笼、滚笼液压马达、液压马达

支撑环。

3.根据权利要求1所述的一种自动上料机器人及数字化智能输送系统，其特征在于：所

述数字化智能皮带输送机（4），包括输送机支撑架、输送机主动轮、变频电机、输送机从动

轮、支撑滚轮组件、输送皮带、数字计重传感器，出料漏斗，输送机主动轮内设置变频电机。

4.根据权利要求1所述的一种自动上料机器人及数字化智能输送系统，其特征在于：所

述液电控制系统（3），包括PLC控制系统、三相电机、双联油泵、三联油泵、三位四通电磁阀、

履带驱动马达、挖料螺旋马达、液压油缸，液压油箱、液压油管、溢流阀、电液阀、散热器，高

压水泵、皮带输送机主动轮上的变频电机。

5.根据权利要求1所述的一种自动上料机器人及数字化智能输送系统，其特征在于：所

述上料机器感知与定位系统，包括一体式工控机、PLC控制系统、激光扫描雷达、超声波避障

雷达、线缆及插头、角度编码器、倾角传感器，CANOPEN远程模块、无线通信模块，电子标签、

DC/DC模块、路由器、交换机；所述电子标签与料仓隔墙上设置的多个UWB基站进行信息交

换，实时确定上料机器人的精准位置。
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一种自动上料机器人及数字化智能输送系统

技术领域

[0001] 本发明涉及到低碳环保设备数字化控制领域，主要为拌合站开发一款可替代燃油

装载机的自动上料系统，确切说是一种自动上料机器人及数字化智能输送系统。

背景技术

[0002] 本发明是继于自动上料机器人（同日另案申请）发明的延伸发明。在实际的拌合站

上料和输送过程中，目前所使用的方法都是通过操作人员使用装载机从各个集料仓中装料

到拌合机料斗完成上料，在这个过程中，完全靠装载机操作手评感觉进行，需要随时观察每

个拌合机料斗中的漏料情况，来确定是否应该装料。在夜晚灯光不好无法准确判断集料斗

的漏料情况下，就可能出现某一档集料缺料的现象，当操作手疲劳时，还常出现将一号集料

倒入二号集料斗、二号集料倒入三号集料斗的上错料问题，导致混合料级配改变，影响混合

料拌和质量。

[0003] 国内外很多施工单位都在探索，自动化、无人化的上料模式。目前已经出现的有：

CN2018208901137一种混凝土拌合站下沉式配料装置；还有CN2017204675768下沉式稳定土

拌合站、下沉式稳定土拌合站的制作方法、集装箱式下沉配料装置等等新工艺。上述方法虽

然实现自动化，都是需要在级配料仓的地下施工大方量的砼，留出下沉输送设备的空间来

安装下沉式输送设备，需要前期投入高昂的建场成本。就下沉设备与基础施工，少者需要

600‑800万元，多者投入超过1000万元，而使用周期少的只有1‑2年，多者不超过5年。

[0004] 当前，我国工程建设的沥青砼拌合站及水泥稳定土拌合站，都是搭建的临时混合

料拌合站。沥青站最快在1‑2年，水稳站在2‑3年，水电、隧道工程的水泥砼站有超过5年的。

当拌合站完成混合料的拌合任务后，99%的拌合站都需要完全拆除，拆除完料仓后，要对料

仓地下大方量的砼进行破碎，还要对拌合站进行场地复耕，会造成大量的建造垃圾需要清

运，给施工单位造成更多的施工成本。

发明内容

[0005] 为了解决上述问题，本发明提供一种自动上料机器人及数字化智能输送系统，是

通过开发一款在地面直接运行的自动上料机器人，配合两级皮带输送机、PLC控制系统、无

线通信模块，UWB基站等设备设施；将机械运动、液压驱动、自动感知、PLC控制系统、数字化

智能输送多方协同，构成机器人自动上料、皮带输送机智能输送的智能输送系统。避免地下

大方量砼的施工、方便拆除转移、可多次重复使用，减少下沉式料仓的巨大投入，避免装载

机操作手上错料影响混合料拌和质量的事故发生，提高料仓自动化运行程度，达到拌和站

上料系统自动化、低碳节能、安全环保的目的。

[0006] 本发明通过下述技术方案实现：

一种自动上料机器人及数字化智能输送系统，包括上料机器人及智能输送系统 ,

其特征在于：所述上料机器人及智能输送系统，包括自动上料机器人、数字化智能输送系

统、系统控制程序；
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一、所述自动上料机器人：包括履带式上料机器、铲料斗与螺旋滚笼装置、数字化

智能皮带输送机、液电控制系统、上料机器感知与定位系统；在所述履带式上料机器前端设

置铲料斗与螺旋滚笼装置，在所述履带式上料机器上端与铲料斗之间设置数字化智能皮带

输送机，在所述履带式上料机器上设置液电控制系统，在所述履带式上料机器上设置上料

机器感知与定位系统；通过机械构件、液压驱动、自动感知、PLC控制系统、数字化智能输送

等多方协同，构成智能化的自动上料机器人；

所述履带式上料机器，包括履带底盘、履带驱动马达、驱动齿轮、从动齿轮、履带滚

轮、履带，三相电机、双联油泵、三位四通电磁阀；在所述履带底盘两端分别设置一组安装驱

动齿轮、从动齿轮、履带滚轮的支撑架，在所述支撑架前端设置从动齿轮，在所述支撑架后

端设置驱动齿轮，在驱动齿轮内侧设置履带驱动马达；在从动齿轮与驱动齿轮之间设置多

组履带滚轮，在从动齿轮、驱动齿轮、履带滚轮上设置履带；在所述履带式上料机器前端设

置有铲料斗安装孔，在所述履带式上料机器尾部设置有连接移动皮带输送机的牵引孔；由

三相电机带动双联油泵，通过三位四通电磁阀为履带驱动马达提供动能；

二、所述数字化智能输送系统：包括移动皮带输送机、固定皮带输送机；

所述移动皮带输送机：包括移动输送机支撑架、移动输送机主动轮、移动输送机从

动轮、支撑滚轮组件、输送皮带、八字形接料漏斗、倒八字形出料漏斗、牵引连接轴、拖挂孔、

线缆及插头、角度编码器；在移动输送机支撑架下端端头设置有牵引连接轴、上端端头设置

有拖挂孔，所述牵引连接轴与上料机器车架尾部设置的牵引孔连接，上端设置的所述拖挂

孔与下述固定皮带输送机拖挂支架上设置的拖挂轴连接，在所述拖挂孔上还设置有角度编

码器；所述移动皮带输送机的下端跟随上料机器人的行走而移动，上端跟随下述固定皮带

输送机上设置的行车滑轮组件的滑动而移动；

沿移动输送机支撑架上下设置有线缆及插头，所述线缆及插头上端与下述电路安

全滑触线及继电器组件连接，下端与上料机器人上的线缆及插头连接；

移动皮带输送机上端端头拖挂孔上设置的角度编码器，实时记录移动皮带输送机

与固定皮带输送机之间的角度，使移动皮带输送机与所述固定皮带输送机随时保持≥15度

≤90度的夹角；

所述固定皮带输送机，包括固定输送机支撑架、支撑架安装立柱、固定皮带输送机

主动轮、固定输送机从动轮、支撑滚轮组件、输送皮带、电路安全滑触线及继电器组件、倾角

传感器；在固定输送机支撑架上水平设置滑轨、在滑轨上设置有行车滑轮组件、在行车滑轮

组件上设置有拖挂支架，在拖挂支架上设置有拖挂轴，在输送机支撑架上水平设置电路安

全滑触线及继电器组件；在固定输送机支撑架上设置倾角传感器；

固定皮带输送机的一端通过多柱支撑架安装立柱/牛腿，牢固安装在堆料仓的料

仓隔墙上，另一端固定在集料斗上；在料仓隔墙上设置的多个UWB基站，与上料机器感知与

定位系统的电子标签实时进行信息交换；

三、所述系统控制程序：是通过开发一套软件系统，根据上料机器人数字化智能皮

带输送机的输送速度，指挥移动皮带输送机、固定皮带输送机跟随上料机器人的工作状况

而运行。

[0007] 进一步，所述铲料斗与螺旋滚笼装置，包括铲料斗支撑板、铲料斗、加固梁、铲料斗

安装孔、输送机从动轮滚筒安装孔、铲料斗姿态控制油缸、U型出料口，螺旋滚笼、滚笼液压
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马达、液压马达支撑环。

[0008] 进一步，所述数字化智能皮带输送机，包括输送机支撑架、输送机主动轮、变频电

机、输送机从动轮、支撑滚轮组件、输送皮带、数字计重传感器，出料漏斗，输送机主动轮内

设置变频电机。

[0009] 进一步，所述液电控制系统，包括PLC控制系统、三相电机、双联油泵、三联油泵、三

位四通电磁阀、履带驱动马达、挖料螺旋马达、液压油缸，液压油箱、液压油管、溢流阀、电液

阀、散热器，高压水泵、皮带输送机主动轮上的变频电机。

[0010] 进一步，所述上料机器感知与定位系统，包括一体式工控机、PLC控制系统、激光扫

描雷达、超声波避障雷达、线缆及插头、角度编码器、倾角传感器，CANOPEN远程模块、无线通

信模块，电子标签、DC/DC模块、路由器、交换机；所述电子标签与料仓隔墙上设置的多个UWB

基站进行信息交换，实时确定上料机器人的精准位置。

[0011] 本发明的有益效果主要表现在以下方面：

一）、本发明提供一种自动上料机器人及数字化智能输送系统，是通过开发一款在

地面直接运行的上料机器、铲料斗与螺旋滚笼装置、数字化智能皮带输送机、液电控制系

统、上料机器感知与定位系统；通过机械构件、液压驱动、自动感知、PLC控制系统、数字化智

能输送等多方协同，构成智能化的自动上料机器人；避免地下大方量砼的施工、方便拆除转

移、可多次重复使用，减少下沉式料仓的巨大投入；避免装载机操作手上错料，影响混合料

拌和质量的事故发生。

[0012] 二）、本发明提供一种自动上料机器人及数字化智能输送系统，是通过开发一款移

动皮带输送机，在移动输送机支撑架下端端头设置有牵引连接轴、上端端头设置有拖挂孔，

所述牵引连接轴与上料机器车架尾部设置的牵引孔连接，上端设置的所述拖挂孔与下述固

定皮带输送机拖挂支架上设置的拖挂轴连接；所述移动皮带输送机的下端跟随上料机器人

的行走而移动，上端跟随下述固定皮带输送机上设置的行车滑轮组件的滑动而移动；实现

将级配料自动输送到固定皮带输送机上的优点。

[0013] 三）、本发明提供一种自动上料机器人及数字化智能输送系统，是通过开发一款固

定皮带输送机，在固定输送机支撑架上水平设置滑轨、在滑轨上设置有行车滑轮组件、在行

车滑轮组件上设置有拖挂支架，在拖挂支架上设置有拖挂轴，在输送机支撑架上水平设置

电路安全滑触线及继电器组件；固定皮带输送机的一端通过多柱支撑架安装立柱/牛腿，牢

固安装在堆料仓的料仓隔墙上，另一端固定在集料斗上；实现将级配料自动输送到集料斗

中的优点。

[0014] 四）、本发明提供一种自动上料机器人及数字化智能输送系统，是通过开发一套软

件系统，根据上料机器人数字化智能皮带输送机的输送速度，指挥移动皮带输送机、固定皮

带输送机，跟随上料机器人的工作状况而运行；实现拌和站上料系统自动化、低碳节能、安

全环保的优点。

附图说明

[0015] 图1为本发明俯视意图；

图2为本发明主视意图。

[0016] 图中标记：1为上料机器人，2为铲料斗与螺旋滚笼装置，3为液电控制系统，4为数
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字化智能皮带输送机，5为移动皮带输送机，6为固定皮带输送机，7为集料斗，8为料仓隔墙；

5‑1为八字形接料漏斗，5‑2为倒八字形出料漏斗，5‑3为牵引连接轴，6‑1为支撑架安装立

柱，6‑2为行车滑轮组件，6‑3为电路安全滑触线及继电器组件。

[0017] 下面结合附图对本发明作进一步说明。

实施方式

[0018] 实施例1：一种自动上料机器人及数字化智能输送系统

包括上料机器人及智能输送系统 ,其特征在于：所述上料机器人及智能输送系统，

包括自动上料机器人1、数字化智能输送系统、系统控制程序；

一、所述自动上料机器人1：包括履带式上料机器、铲料斗与螺旋滚笼装置2、数字

化智能皮带输送机4、液电控制系统3、上料机器感知与定位系统；在所述履带式上料机器前

端设置铲料斗与螺旋滚笼装置2，在所述履带式上料机器上端与铲料斗之间设置数字化智

能皮带输送机4，在所述履带式上料机器上设置液电控制系统3，在所述履带式上料机器上

设置上料机器感知与定位系统；通过机械构件、液压驱动、自动感知、PLC控制系统、数字化

智能输送等多方协同，构成智能化的自动上料机器人1；

所述履带式上料机器，包括履带底盘、履带驱动马达、驱动齿轮、从动齿轮、履带滚

轮、履带，三相电机、双联油泵、三位四通电磁阀；在所述履带底盘两端分别设置一组安装驱

动齿轮、从动齿轮、履带滚轮的支撑架，在所述支撑架前端设置从动齿轮，在所述支撑架后

端设置驱动齿轮，在驱动齿轮内侧设置履带驱动马达；在从动齿轮与驱动齿轮之间设置多

组履带滚轮，在从动齿轮、驱动齿轮、履带滚轮上设置履带；在所述履带式上料机器前端设

置有铲料斗安装孔，在所述履带式上料机器尾部设置有连接移动皮带输送机的牵引孔；由

三相电机带动双联油泵，通过三位四通电磁阀为履带驱动马达提供动能；

所述螺旋滚笼装置上的滚笼液压马，与所述输送机主动轮内设置的变频电机，设

置为联锁启动，通过PLC控制系统控制其运行/停止；

二、所述数字化智能输送系统：包括移动皮带输送机5、固定皮带输送机6；

所述移动皮带输送机5（如图二所示）：包括移动输送机支撑架、移动输送机主动

轮、移动输送机从动轮、支撑滚轮组件、输送皮带、八字形接料漏斗5‑1、倒八字形出料漏斗

5‑2、牵引连接轴5‑3、拖挂孔、线缆及插头、角度编码器；在移动输送机支撑架下端端头设置

有牵引连接轴5‑3、上端端头设置有拖挂孔，所述牵引连接轴5‑3与上料机器车架尾部设置

的牵引孔连接，上端设置的所述拖挂孔与下述固定皮带输送机6拖挂支架上设置的拖挂轴

连接，在所述拖挂孔上还设置有角度编码器；所述移动皮带输送机5的下端跟随上料机器人

1的行走而移动，上端跟随下述固定皮带输送机6上设置的行车滑轮组件6‑2的滑动而移动；

沿移动输送机支撑架上下设置有线缆及插头，所述线缆及插头上端与下述电路安

全滑触线及继电器组件6‑3连接，下端与上料机器人1上的线缆及插头连接；

移动皮带输送机5上端端头拖挂孔上设置的角度编码器，实时记录移动皮带输送

机5与固定皮带输送机6之间的角度，使移动皮带输送机5与固定皮带输送机6随时保持≥15

度≤90度的夹角；

所述移动输送机主动轮与所述螺旋滚笼装置上的滚笼液压马、输送机主动轮内设

置的变频电机，设置为联锁启动，通过PLC控制系统控制其运行/停止。
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[0019] 所述固定皮带输送机6，包括固定输送机支撑架、支撑架安装立柱6‑1、固定皮带输

送机6主动轮、固定输送机从动轮、支撑滚轮组件、输送皮带、电路安全滑触线及继电器组

件、倾角传感器；在固定输送机支撑架上水平设置滑轨、在滑轨上设置有行车滑轮组件6‑2、

在行车滑轮组件6‑2上设置有拖挂支架，在拖挂支架上设置有拖挂轴，在输送机支撑架上水

平设置电路安全滑触线及继电器组件6‑3；在固定输送机支撑架上设置倾角传感器；

固定皮带输送机6的一端，通过多柱支撑架安装立柱6‑1/牛腿，牢固安装在堆料仓

的料仓隔墙8上，另一端固定在集料斗7上；在料仓隔墙8上设置的多个UWB基站，与上料机器

感知与定位系统的电子标签实时进行信息交换；

三、所述系统控制程序：是通过开发一套软件系统，根据上料机器人1数字化智能

皮带输送机的输送速度，指挥移动皮带输送机5、固定皮带输送机6，跟随上料机器人1的工

作状况而运行。

[0020] 所述固定皮带输送机6主动轮与所述移动输送机主动轮、螺旋滚笼装置上的滚笼

液压马、输送机主动轮内设置的变频电机，设置为联锁启动，通过PLC控制系统控制其运行/

停止；

所述固定输送机支撑架上设置的倾角传感器，实时监测固定皮带输送机6运行的

姿态，当倾角大于设定值后，及时发出预警信号。

[0021] 进一步，所述铲料斗与螺旋滚笼装置2，包括铲料斗支撑板、铲料斗、加固梁、铲料

斗安装孔、输送机从动轮滚筒安装孔、铲料斗姿态控制油缸、U型出料口，螺旋滚笼、滚笼液

压马达、液压马达支撑环。

[0022] 进一步，所述数字化智能皮带输送机4，包括输送机支撑架、输送机主动轮、变频电

机、输送机从动轮、支撑滚轮组件、输送皮带、数字计重传感器，出料漏斗，输送机主动轮内

设置变频电机。

[0023] 进一步，所述液电控制系统3，包括PLC控制系统、三相电机、双联油泵、三联油泵、

三位四通电磁阀、履带驱动马达、挖料螺旋马达、液压油缸，液压油箱、液压油管、溢流阀、电

液阀、散热器，高压水泵、皮带输送机主动轮上的变频电机。

[0024] 进一步，所述上料机器感知与定位系统，包括一体式工控机、PLC控制系统、激光扫

描雷达、超声波避障雷达、线缆及插头、角度编码器、倾角传感器，CANOPEN远程模块、无线通

信模块，电子标签、DC/DC模块、路由器、交换机；所述电子标签与料仓隔墙上设置的多个UWB

基站进行信息交换，实时确定上料机器人的精准位置。
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图 1

图 2
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