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本发明公开了一种智能物流分拣系统，包括

扫码机构、定位机构、输送机构、多个货物配送

区、与货物配送区对应的取货机构、控制机构和

显示器，定位机构检测所货物在输送带上的位置

信息，扫码机构识别扫码工位处货物的编码信

息，控制机构依据编码信息在数据库中获取对应

的货物配送区和收货人信息，并在位置信息与货

物配送区对应时控制取货机构将货物输送至对

应的货物配送区，控制机构还在显示器上显示输

送带、货物配送区和取货机构的虚拟模型以生成

虚拟画面，依据位置信息和取货机构的动作在虚

拟画面中的对应位置显示并更新货物的虚拟模

型。本发明可进行自动分拣货物，并将分拣过程

通过虚拟画面显示，便于了解整个分拣状态，显

示直观。
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1.一种智能物流分拣系统，其特征在于：包括扫码机构、定位机构、输送机构、多个货物

配送区、与多个所述货物配送区对应的多个取货机构、控制机构和显示器，所述输送机构的

输送带上依次设置有扫码工位和与多个所述货物配送区对应的多个取货工位，所述输送机

构沿所述输送带输送货物，所述定位机构检测所述货物在所述输送带上的位置以获得位置

信息，所述扫码机构识别所述扫码工位处货物的编码信息，所述控制机构接收所述位置信

息和编码信息，依据所述编码信息在数据库中获取与所述编码信息对应的货物配送区和收

货人信息，并在货物到达与上述货物配送区对应的取货工位时控制对应的所述取货机构将

所述货物输送至所述货物配送区，所述控制机构还建立所述输送带、货物配送区、取货机构

和货物的虚拟模型，在所述显示器上显示所述输送带、货物配送区和取货机构的虚拟模型

以生成虚拟画面，依据所述位置信息和取货机构的动作在所述虚拟画面中的对应位置显示

并更新所述货物的虚拟模型。

2.如权利要求1所述的智能物流分拣系统，其特征在于：所述控制机构还在所述虚拟画

面上显示所述编码信息和收货人信息。

3.如权利要求1所述的智能物流分拣系统，其特征在于：所述控制机构还控制所述显示

器显示所述输送带、货物配送区和取货机构当前的虚拟动作。

4.如权利要求1所述的智能物流分拣系统，其特征在于：所述扫码机构包括扫码器和摄

像机，所述摄像机拍摄所述扫码工位处的检测图像并输送至所述控制机构，所述控制机构

依据所述检测图像识别所述货物，并控制所述扫码器获取并识别货物上的编码信息。

5.如权利要求4所述的智能物流分拣系统，其特征在于：所述控制机构依据所述检测图

像识别所述货物在所述扫码工位上的位置，并控制所述扫码器的扫码枪动作以对准所述货

物进行扫码。

6.如权利要求1所述的智能物流分拣系统，其特征在于：所述定位机构包括沿所述输送

带设置的若干红外传感器，所述红外传感器检测所述传送带上输送的货物并将检测到的定

位信号输送至所述控制机构。

7.如权利要求6所述的智能物流分拣系统，其特征在于：所述控制机构还依据所述定位

信号对所述传送带上输送的货物赋予序号，并将所述序号与所述货物的编码信号对应存

储。

8.如权利要求1所述的智能物流分拣系统，其特征在于：所述取货机构具有多个并与所

述取货工位相对应，且所述取货机构和货物配送区分别位于对应所述取货工位的相对两

侧，每一所述取货机构包括机械臂和驱动单元，所述控制机构控制所述驱动单元动作，所述

驱动单元带动所述机械臂将所述输送带上的货物推送至对应的货物配送区。

9.如权利要求1所述的智能物流分拣系统，其特征在于：所述控制机构控制所述取货机

构将所述货物输送至对应的货物配送区时，还依据所述收货人信息将编辑物流信息并将所

述物流信息输送至收货人的通信号。

10.如权利要求1所述的智能物流分拣系统，其特征在于：还包括设置于所述传送带末

端的货物出错区，所述传送带可将货物从前端输送至末端并掉落至所述货物出错区，所述

控制机构还检测货物是否掉落至所述货物出错区，且在所述货物掉落至所述货物出错区时

向发出警报。
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智能物流分拣系统

技术领域

[0001] 本发明涉及物流管理，尤其涉及一种物流分拣系统。

背景技术

[0002] 普通的物流分拣是指通过大量的劳动力来进行货物的识别和分拣，目前我国还有

许多物流公司是使用大量的人力站在快递传动带两端进行物流分拣，然而伴随着网购的发

展，中国物流量更是远远超过其他国家，如果依旧停留在靠大量的人力来管理众多的物流

会很不现实，或者说会造成成本和效率的大大降低。故，急需一种可解决上述问题的智能物

流分拣系统。

发明内容

[0003] 本发明的目的是提供一种智能物流分拣系统，可自动分拣货物，并将整个分拣过

程通过虚拟画面显示，便于了解整个分拣状态，显示直观。

[0004] 为了实现上有目的，本发明公开了一种智能物流分拣系统，包括扫码机构、定位机

构、输送机构、多个货物配送区、与多个所述货物配送区对应的多个取货机构、控制机构和

显示器，所述输送机构的输送带上依次设置有扫码工位和与多个所述货物配送区对应的多

个取货工位，所述输送机构沿其输送带输送货物，所述定位机构检测所述货物在所述输送

带上的位置以获得位置信息，所述扫码机构识别所述扫码工位处货物的编码信息，所述控

制机构接收所述位置信息和编码信息，依据所述编码信息在数据库中获取与所述编码信息

对应的货物配送区和收货人信息，并在货物到达与上述货物配送区对应的取货工位时控制

对应的所述取货机构将所述货物输送至所述货物配送区，所述控制机构还建立所述输送

带、货物配送区、取货机构和货物的虚拟模型，在所述显示器上显示所述输送带、货物配送

区和取货机构的虚拟模型以生成虚拟画面，依据所述位置信息和取货机构的动作在所述虚

拟画面中的对应位置显示并更新所述货物的虚拟模型。

[0005] 与现有技术相比，本发明在货物输送至对应的取货工位时，并在所述位置信息位

于对应的取货工位时(即位置信息与货物配送区相对应)控制所述取货机构将所述货物输

送至对应的货物配送区，实现自动分拣货物。再者，本发明还将整个分拣过程通过虚拟画面

显示，便于了解整个分拣状态，显示直观。

[0006] 较佳地，所述控制机构还在所述虚拟画面上显示所述编码信息和收货人信息。

[0007] 较佳地，所述控制机构还控制所述显示器显示所述输送带、货物配送区和取货机

构当前的虚拟动作。

[0008] 较佳地，所述扫码机构包括扫码器和摄像机，所述摄像机拍摄所述扫码工位处的

检测图像并输送至所述控制机构，所述控制机构依据所述检测图像识别所述货物，并控制

所述扫码器获取并识别货物上的编码信息。

[0009] 具体地，所述控制机构依据所述检测图像识别所述货物在所述扫码工位上的位

置，并控制所述扫码器的扫码枪动作以对准所述货物进行扫码。
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[0010] 较佳地，所述定位机构包括沿所述输送带设置的若干红外传感器，所述红外传感

器检测所述传送带上输送的货物并将检测到的定位信号输送至所述控制机构。

[0011] 具体地，所述控制机构还依据所述定位信号对所述传送带上输送的货物赋予序

号，并将所述序号与所述货物的编码信号对应存储。

[0012] 较佳地，所述取货机构具有多个并与所述取货工位相对应，且所述取货机构和货

物配送区分别位于对应所述取货工位的相对两侧，每一所述取货机构包括机械臂和驱动单

元，所述控制机构控制所述驱动单元动作，所述驱动单元带动所述机械臂将所述输送带上

的货物推送至对应的货物配送区。

[0013] 较佳地，所述控制机构控制所述取货机构将所述货物输送至对应的货物配送区

时，还依据所述收货人信息将编辑物流信息并将所述物流信息输送至收货人的通信号。

[0014] 较佳地，所述智能物流分拣系统还包括设置于所述传送带末端的货物出错区，所

述传送带可将货物从前端输送至末端并掉落至所述货物出错区，所述控制机构还检测货物

是否掉落至所述货物出错区，且在所述货物掉落至所述货物出错区时向发出警报。

附图说明

[0015] 图1是本发明所述智能物流分拣系统的结构框图。

[0016] 图2是本发明所述智能物流分拣系统的结构示意图。

[0017] 图3是本发明所述虚拟画面的示意图。

具体实施方式

[0018] 为详细说明本发明的技术内容、构造特征、所实现目的及效果，以下结合实施方式

并配合附图详予说明。

[0019] 参考图1和图2，本发明公开了一种智能物流分拣系统100，包括扫码机构10、定位

机构20、输送机构30、多个货物配送区40、与多个所述货物配送区40对应的多个取货机构

50，以及控制机构60和显示器70，所述控制机构60分别控制所述扫码机构10、定位机构20、

输送机构30和取货机构50动作，所述输送机构30的输送带301上依次设置有扫码工位31和

与多个所述货物配送区40对应的多个取货工位32，所述输送机构30在其输送带301上输送

货物80，所述定位机构20沿所述输送带301设置并检测货物80在输送带301上的位置以生成

位置信息，所述扫码机构10识别所述扫码工位31处货物80的编码信息，所述控制机构60接

收所述定位机20和扫码机构10输入的位置信息和编码信息，依据所述编码信息在数据库中

搜寻以获取与所述编码信息对应的货物配送区和收货人信息，该对应的货物配送区为目标

货物配送区，该目标货物配送区对应的取货工位为目标工位，并在所述位置信息与该目标

工位对应时(即货物80沿输送带301到达该目标工位)，所述控制机构60控制与该目标工位

对应的取货机构50动作，该取货机构50将所述货物80输送至对应的货物配送区40，其中数

据库中预先录入并存储有编码信息以及与编码信息对应的货物配送区和收货人信息，控制

机构60依据扫码得到的编码信息在数据库中查询与该编码信息对应的货物配送区和收货

人信息。

[0020] 参考图3，所述控制机构60建立所述输送带301、货物配送区40、取货机构50和货物

80的虚拟模型，在所述显示器70上显示所述输送带301的虚拟模型201、货物配送区40的虚
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拟模型204、取货机构50的虚拟模型205以生成虚拟画面200，依据所述位置信息和取货机构

50的动作在所述虚拟画面200中的对应位置显示并更新所述货物80的虚拟模型208，如图3

中模拟货物80的移动位置。其中，输送带301的虚拟模型201上还标示有扫码工位31的位置。

当然，虚拟模型201上还可以标示有取货工位32的位置。

[0021] 参考图3，所述控制机构60还在所述虚拟画面200上显示所述编码信息和收货人信

息。参考图3，所述控制机构60还控制所述显示器40显示所述输送带301、货物配送区40和取

货机构50当前的虚拟动作。在输送带301停止动作时，显示停止符号，在输送带301动作时，

显示传输方向。在取货机构50动作时，显示取货机构50的动作状态，并模拟货物80的虚拟模

型208的移动位置。其中，当取货机构50未动作时，依据位置信息对应显示虚拟模型208在虚

拟模型201上的位置，当货物80的虚拟模型208对应位于某一取货工位且对应的取货机构50

动作时，依据取货机构50的动作模拟货物80的虚拟模型208的移动路径，直至将货物80的虚

拟模型208移动显示在对应的货物配送区40的虚拟模型204上。

[0022] 参考图1，所述扫码机构10包括扫码器11和摄像机12，所述摄像机12拍摄所述扫码

工位31处的检测图像并输送至所述控制机构60，所述控制机构60依据所述检测图像识别所

述货物80，并控制所述扫码器11获取并识别货物80上的编码信息。其中，所述控制机构60依

据所述检测图像识别所述货物80的当前位置，将当前位置称为扫码位置，并控制所述扫码

器11的扫码枪动作以对准所述扫码位置进行扫码。其中，当摄像机12拍摄出连续的检测图

像时，控制机构60依据有货物经过和无货物经过的粒子数进行比较，从而实现货物定位与

识别，从而确定位置信息。

[0023] 参考图2，所述定位机构20包括沿所述输送带301设置的若干红外传感器21，所述

红外传感器21检测所述传送带301上输送的货物80并将检测到的定位信号输送至所述控制

机构60。具体地，所述控制机构60还依据所述定位信号对所述传送带301上输送的货物80赋

予序号，并将所述序号与所述货物80的编码信号对应存储。其中，当有货物经过时，红外传

感器21会输出一个高平或低平的信号给控制机构60，控制机构60进入中断，并对经过的货

物赋予序号，而每次中断，控制机构60依据该处理的结果更新位置信息。具体地，红外传感

器21为E18—D80NK漫反射式红外光电开关。其中，每一取货工位均设置有一个对应的红外

传感器21。

[0024] 参考图2，所述取货机构50具有多个并与所述取货工位32相对应，且所述取货机构

50和货物配送区40分别位于对应所述取货工位32的相对两侧，每一所述取货机构50包括机

械臂和驱动单元(见图3中机械臂和驱动单元的虚拟模型)，所述控制机构60控制所述驱动

单元动作，所述驱动单元带动所述机械臂将所述输送带301上的货物80推送至对应的货物

配送区40(如图3所示)。本实施例中，驱动单元包括STC12C5A60S2芯片作为单片机，机械臂

为六维机械臂，该单片机在接口方面主要有用于模拟I2C通信的接口P1.1和P1.0，可以通过

I2C通信与PCA9685这款有12位PWM独立频率发生器的芯片一起使用来控制六维的机械臂，

而串口是使用CH340转串口模块，使得使用的波特率达到115200bps；而控制机构60将会把

要控制的角度通过串口发送给单片机，然后实现控制功能。

[0025] 其中，所述控制机构60控制所述取货机构50将所述货物80输送至对应的货物配送

区40时，还依据所述收货人信息编辑物流信息并将所述物流信息输送至收货人的通信号。

其中，控制机构60包括Labview、51单片机和GA6芯片，Labview作为控制机构60的主体，51单
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片机作为控制机构60的控制核心，Labview利用GPRS和GSM模块的GA6芯片实现这个短信发

送的功能，Labview把发送物流信息的指令和物流信息要发送的目标号码发送给51单片机，

51单片机与GA6芯片的串口通信，并通过GA6芯片将物流信息发送出去。具体地，51单片机把

配置好的相关指令发送给GA6芯片，然后GA6芯片也会返回检测完成的一些指令让51单片机

判断，若无误，则GA6芯片将物流信息成功发送出去，并可继续发送下一条指令。

[0026] 较佳者，参考图2和图3，所述智能物流分拣系统100还包括设置于所述传送带301

末端的货物出错区90，所述传送带301可将货物80从前端输送至末端并掉落至所述货物出

错区90，所述控制机构60还检测货物80是否掉落至所述货物出错区90，且在所述货物80掉

落至所述货物出错区90时向发出警报。参考图3，所述控制机构60还建立所述货物出错区90

的虚拟模型，在所述显示器70上显示所述货物出错区90的209。

[0027] 参考图1和图3，描述本发明所述智能物流分拣系统100的工作过程，当货物80沿输

送带301被输送至扫码工位31时，摄像机12拍摄到对应的检测图像，控制机构60依据检测图

像判断到货物80到达扫码工位31并计算得到货物80在扫码工位31的具体位置，控制机构60

控制输送机构30停止动作，并控制扫码器11朝向货物80的方向并扫码货物80上的编码信

息，控制机构60获得扫码得到的编码信息并控制输送机构30继续动作，货物80继续在输送

带301上移动。控制机构60依据该编码信息搜索数据库，查询得到该编码信息对应的货物配

送区和收货人信息，定位机构20实时判断货物80在输送带301上的移动位置，并在货物80移

动至该货物配送区40对应的取货工位32时，控制对应的取货机构50动作并将货物80推入该

货物配送区40，货物80随之落入制定的配送区域，GA6模块会自动发送物流信息给收货人，

若货物80为出错货物(无对应的货物配送区或无对应的收货人信息或扫码出错)，则沿着输

送带301一直传送，直至落入输送带301末端的货物出错区90，输送带301末端的红外传感器

21检测到该货物或者货物出错区90处的检测传感器检测到该货物时控制机60获取该检测

信号并依据该检测信号发出警报提醒工作人员重新进行扫码或者其他处理。

[0028] 工作人员可直接从虚拟画面上观看整个物流分拣过程，也可以点击显示器屏幕上

的数据导出，导出货物80的相关信息。

[0029] 以上所揭露的仅为本发明的优选实施例而已，当然不能以此来限定本发明之权利

范围，因此依本发明申请专利范围所作的等同变化，仍属本发明所涵盖的范围。
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