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(57)摘要

本发明提供一套包含传动单元设计，多单元

组合，控制器和控制算法在内的可编程平面多自

由度物流系统完整解决方案，实现对不同规格产

品在平面内的多自由度精确输送。本发明可大幅

提升产品输送时间，实现产品的高速精确定位；

可代替传统输送线中的转向、分拣和排序等系统

功能，提升物流输送线的设计便捷性。
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1.一种可编程平面多自由度物流系统设计方法，其特征在于：所述方法包括单元结构、

单元动力连接方法、多单元组合运动轨迹编程方法。

2.根据权利要求1所述的单元结构，其特征在于：在水平方向和垂直方向分别布置2行

全向轮，每行2个全向轮，水平全向轮和垂直全向轮完全相同。4个垂直全向轮每行用一根水

平轴连接，两水平轴用一根同步带连接。4个水平全向轮每行用1根同步带连接。

3.根据权利要求1所述的单元动力连接方法，其特征在于：水平全向轮和垂直全向轮其

旋转动力分别由水平动力源和垂直动力源提供。水平动力源将旋转动力传递给水平连接

轴，再通过同步带传递给水平全向轮，从而实现水平全向轮转动。垂直动力源将旋转动力传

递给垂直连接轴，再通过同步带传递给垂直全向轮，从而实现垂直全向轮旋转。

4.根据权利要求1所述的多单元组合运动轨迹编程方法，其特征在于：产品进入输送区

域后可根据需要编程改变各基本单元水平和垂直方向动力的方向和速度，以及两者之间的

组合，使产品在不同区域内按照不同的方向和速度传输，通过多个子单元之间的速度和角

度配合可实现产品的直线、斜线和旋转等复杂运动的组合。
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一种可编程平面多自由度物流系统设计方法

所属技术领域

[0001] 本发明属于物流输送领域，特别涉及一种可编程控制的平面多自由度物流系统设

计方法。

背景技术

[0002] 目前，在高速物流系统中，要求能够同时实现物品高速输送、精确传输以及全流程

信息化跟踪。其中精确传输是指要求能够实现物品垂直转向、产品分流、产品分拣、排序等

功能。传统的滚筒或皮带等输送线均为单自由度输送线，要实现上述精确传输功能，必须增

加额外的功能单元，并且需要产品暂停输送，通过辅助动力单元实现特定功能，这就严重限

制了输送速度；对于更为复杂的排序功能，传统物流输送线彻底无法实现，只能通过机器人

等系统实现，这就不仅限制了输送速度，且使系统成本成倍增加；在物品全流程信息化跟踪

方面，传统的输送线也无法精确跟踪产品的流向，信息追踪完全依靠外部传感器和控制器

来实现，对于大型复杂物流输送系统，很容易产生信息丢失的问题。

[0003] 为解决以上难题，本发明给出了一种可编程平面多自由度物流系统设计方法。

发明内容

[0004] 本发明提供一套包含传动单元设计，多单元组合，控制器和控制算法在内的可编

程平面多自由度物流系统完整解决方案，实现对不同规格产品在平面内的多自由度精确输

送。

[0005] 与现有的输送线相比，本发明产生的有益效果是：大幅提升产品输送时间，实现产

品的高速精确定位；可代替传统输送线中的转向、分拣和排序等系统功能，提升物流输送线

的设计便捷性。

附图说明

[0006] 图1为本发明的单元结构示意图；

[0007] 图2为本发明的单元结构动力连接示意图；

[0008] 图3为本发明的多单元组合结构示意图；

[0009] 图4为本发明的多单元组合运动轨迹示意图。

具体实施方式

[0010] 为使本发明的目的、技术方案和优点更加清楚明白，以下结合具体实施例，并参照

附图，对本发明作进一步的详细说明：

[0011] 如图1所示本发明的单元结构示意图，在水平方向布置2行，每行2个水平全向轮

(1)，在垂直方向布置2行，每行2个垂直全向轮(2)，水平全向轮(1)和垂直全向轮(2)完全相

同。4个垂直全向轮(2)每行用一根水平轴(4)连接，两水平轴(4)用一根同步带(3)连接。4个

水平全向轮每行用1根同步带(5)连接。
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[0012] 如图2所示为本发明的单元结构动力连接示意图，图1所述的水平全向轮和垂直全

向轮其旋转动力分别由图2中的水平动力源(3)和垂直动力源(2)提供。水平动力源(3)将旋

转动力传递给水平连接轴(4)，再通过同步带(6)传递给水平全向轮(7)，从而实现水平全向

轮转动。垂直动力源(2)将旋转动力传递给垂直连接轴(5)，再通过同步带(1)传递给垂直全

向轮(8)，从而实现垂直全向轮旋转。

[0013] 如图3所示为本发明的多单元组合结构示意图，通过连接骨架(1)很容易将多个物

流单元(2)进行拼接，从而形成大的物流输送系统。

[0014] 如图4所示为本发明的多单元组合运动轨迹示意图。如图4(a)所示，物流单元1的

水平全向轮和垂直全向轮分别沿X正方向旋转和Y正方向旋转，物流单元3的水平全向轮沿X

正方向运动，垂直全向轮沿Y正方向旋转，货品从左下角点进入，沿斜向45度运动到右上角

点送出；如图4(b)所示，物流单元1的水平全向轮和垂直全向轮分别沿X正方向旋转和Y正方

向旋转，但物流单元4的水平全向轮沿X正方向运动，垂直全向轮沿Y负方向旋转，货品从左

下角进入，运动到中心点时即转向斜下45度方向运动，从右下角点送出；如图4(c)所示，物

流单元1的水平全向轮和垂直全向轮分别沿X正方向旋转和Y正方向旋转，但物流单元2的水

平全向轮沿X负方向运动，垂直全向轮沿Y正方向旋转，货品从左下角进入，运动到中心点时

即转向斜上45度方向运动，从左上角点送出；如图4(d)所示，物流单元1的水平全向轮和垂

直全向轮分别沿X负方向旋转和Y负方向旋转，物流单元3的水平全向轮沿X负方向运动，垂

直全向轮沿Y负方向旋转，货品从右上角进入，沿斜向45度运动，从左下角点送出。

[0015] 应用本发明所述的物流系统时，物流系统可按照尺寸需求任意扩展单元模块，产

品进入输送区域后可根据需要编程改变各基本单元水平和垂直方向动力的方向和速度，以

及两者之间的组合，使产品在不同区域内按照不同的方向和速度传输。通过多个子单元之

间的速度和角度配合可实现产品的直线、斜线和旋转等复杂运动的组合。

[0016] 以上通过实施例对本发明进行了详细说明，但所述内容仅为本发明的较佳实施

例，不能被认为用于限定本发明的实施范围。凡依本发明申请范围所作的均等变化与改进

等，均应仍归属于本发明的专利涵盖范围之内。
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