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一种预制焊缝涂装机器人

(57)摘要

本发明公开了一种预制焊缝涂装机器人，包

括设置于AGV小车上的涂装机械手；所述AGV小车

为自主导航，可根据系统指示在规定范围内自主

运行；所述涂装机械手为六轴机器人，其手部设

有视觉系统和喷枪；所述视觉系统包括摄像头和

激光测距器；摄像头可识别目标工件的方位和大

小，并通过电脑将工件的位置信息发送给AGV小

车使得AGV小车往工件方向移动，且可对工件进

行扫描找出喷涂基准点并由电脑生成喷涂程序，

工件的形状、大小和方位可以是随机的；所述激

光测距器可测量涂装机械手与工件的距离；所述

喷枪可根据喷涂程序对工件需喷涂的位置进行

喷涂；本发明通过自动找寻工件、扫描工件以及

自动对工件进行喷涂，不仅喷涂效率高、效果好，

且成本较低。
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1.一种预制焊缝涂装机器人，其特征在于：包括涂装机械手；所述涂装机械手设置于

AGV小车上；所述涂装机械手为六轴机器人，其手部设有视觉系统和喷枪；所述视觉系统包

括摄像头和激光测距器；所述摄像头可识别目标工件的方位和大小，并通过电脑将工件的

位置信息发送给AGV小车使得AGV小车往工件方向移动，所述摄像头还可对工件进行扫描找

出喷涂基准点并由电脑生成喷涂程序；所述激光测距器可测量涂装机械手与工件的距离；

所述喷枪与油漆盒连接，并可根据喷涂程序对工件需喷涂的位置进行喷涂。

2.根据权利要求1所述的AGV小车，其特征在于：所述视觉系统位于喷枪的上方。
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一种预制焊缝涂装机器人

技术领域

[0001] 本发明涉及涂装机械手领域，尤其是一种能自动找寻目标工件，并根据喷涂程序

对工件需喷涂的位置进行喷涂，不仅喷涂效率高、效果好，且成本较低的预制焊缝涂装机器

人。

背景技术

[0002] 工件生产出来后，常常需要进行喷漆，现有喷漆方法通常是人工使用喷枪对工件

进行喷漆，效率低且喷涂效果难以控制，也有的利用喷漆设备对工件进行喷漆，这种喷漆方

法成本很高。

[0003] 为此，我们研发了一种能自动找寻目标工件，并根据喷涂程序对工件需喷涂的位

置进行喷涂，不仅喷涂效率高、效果好，且成本较低的预制焊缝涂装机器。

发明内容

[0004] 本发明目的是为了克服现有技术的不足而提供一种能自动找寻目标工件，并根据

喷涂程序对工件需喷涂的位置进行喷涂，不仅喷涂效率高、效果好，且成本较低的预制焊缝

涂装机器人。

[0005] 为达到上述目的，本发明采用的技术方案是：一种预制焊缝涂装机器人，包括涂装

机械手；所述涂装机械手设置于AGV小车上；所述涂装机械手为六轴机器人，其手部设有视

觉系统和喷枪；所述视觉系统包括摄像头和激光测距器；所述摄像头可识别目标工件的方

位和大小，并通过电脑将工件的位置信息发送给AGV小车使得AGV小车往工件方向移动，所

述摄像头还可对工件进行扫描找出喷涂基准点并由电脑生成喷涂程序；所述激光测距器可

测量涂装机械手与工件的距离；所述喷枪与油漆盒连接，并可根据喷涂程序对工件需喷涂

的位置进行喷涂。

[0006] 优选地，所述视觉系统位于喷枪的上方。

[0007] 由于上述技术方案的运用，本发明与现有技术相比具有下列优点：

本发明通过涂装机械手通过摄像头自动找寻目标工件，以及AGV带动涂装机械手到达

工件指定距离后摄像头对工件进行扫描找出喷涂基准点并由电脑生成喷涂程序，最后喷枪

根据喷涂程序对工件需喷涂的位置进行喷涂，不仅喷涂效率高、效果好，且成本较低。

附图说明

[0008] 下面结合附图对本发明技术方案作进一步说明：

图1为本发明所述的预制焊缝涂装机器人的示意图；

图2为图1的A部分的放大图；

其中：1、AGV小车；2、涂装机械手；3、视觉系统；4、喷枪；5、油漆盒；6、工件；31、摄像头；

32、激光测距器。
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具体实施方式

[0009] 下面将对本发明实施例中的技术方案进行清楚、完整地描述，显然，所描述的实施

例仅是本发明的一部分实施例，而不是全部的实施例；基于本发明中的实施例，本领域普通

技术人员在没有做出创造性劳动前提下所获得的所有其它实施例，都属于本发明保护的范

围。

[0010] 请参阅图1-2，本发明所述的预制焊缝涂装机器人，包括AGV小车1，所述AGV小车1

为自主导航，可根据系统指示在规定的范围内独自运行；所述AGV小车1上设有涂装机械手

2，所述涂装机械手2为六轴机器人，其手部设有视觉系统3和喷枪4，所述喷枪4位于视觉系

统3的下方；所述视觉系统3包括摄像头31和激光测距器32；所述摄像头31可识别目标工件6

的方位和大小，并通过电脑将工件的位置信息发送给AGV小车使得AGV小车往工件方向移

动，所述摄像头31还可对工件的一周进行扫描后找出喷涂基准点并由电脑生成喷涂程序；

工件6的位置可以是固定的也可以是随机的；所述激光测距器32可测量涂装机械手2与工件

6的距离；所述喷枪4与油漆盒5连接，并可根据喷涂程序对工件6需喷涂的位置进行喷涂。

[0011] 本实施例中，所述喷枪4和油漆盒5也可替换为焊枪，以对工件6进行焊接工作。

[0012] 工作原理：首先涂装机械手2通过摄像头31自动找寻目标工件6，找到工件6后，通

过电脑向AGV小车1发送工件位置信息使得AGV小车1往工件6移动，当激光测距器32测得涂

装机械手2到达距离工件6指定距离后，AGV小车1停止移动，然后摄像头31对工件6进行扫

描，找出喷涂基准点并由电脑生成喷涂程序，接着喷枪4根据喷涂程序进行工件6需喷涂的

位置进行喷涂。

[0013] 由于上述技术方案的运用，本发明与现有技术相比具有下列优点：

本发明通过涂装机械手2通过摄像头31自动找寻目标工件6，以及AGV小车1带动涂装机

械手到达工件指定距离后摄像头31对工件6进行扫描，找出喷涂基准点并由电脑生成喷涂

程序，最后喷枪4根据喷涂程序对工件6需喷涂的位置进行喷涂，不仅喷涂效率高、效果好，

且成本较低。

[0014] 上述实施例只为说明本发明的技术构思及特点，其目的在于让熟悉此项技术的人

士能够了解本发明的内容并加以实施，并不能以此限制本发明的保护范围，凡根据本发明

精神实质所作的等效变化或修饰，都应涵盖在本发明的保护范围内。
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图1

图2
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