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(57)摘要

本发明公开了一种工业机器人的自动化控

制系统，包括固定控制端以及与固定控制端相连

接的移动控制端，固定控制端包括控制箱，设置

在控制箱一侧的外接板，以及设置在控制箱上表

面的夹持机构和主接板，通过气压伸缩管将卡环

抵至主接线外表面，此时，气体会将密封板吹开，

从而气体会进入到主气垫和辅气垫中，卡环可以

将主接线固定起来，防止主接线缠绕在一起，同

时利用主气垫和辅气垫进行固定，提高主接线的

使用年限，通过伸长管的伸长，使得伸长管的一

端与控制箱内壁相接触，则气体会继续进入到伸

缩短管中，伸缩短管带动吸板将控制平板固定，

防止在工作过程中，工业机器人的晃动导致控制

平板掉落，提高了控制平板的稳定性和使用安全

性。
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1.一种工业机器人的自动化控制系统，包括固定控制端（1）以及与固定控制端（1）相连

接的移动控制端（2），其特征在于：固定控制端（1）包括控制箱（3），设置在控制箱（3）一侧的

外接板（4），以及设置在控制箱（3）上表面的夹持机构（5）和主接板（6）；

外接板（4）的外表面上设置有外接管（41），主接板（6）的上表面设置有主接线（61），外

接管（41）的一端与外界气泵相连接，外接管（41）的另一端设置有维稳机构（8），主接线（61）

的一端与工业机器人相连接，主接线（61）的另一端与控制箱（3）内部的电子元件相连接；

夹持机构（5）包括设置在控制箱（3）上表面的端块（51），开设在端块（51）外表面上的滑

槽（52），设置在滑槽（52）内部的加长杆（53），以及设置在加长杆（53）一端的固定板（54），加

长杆（53）的一端贯穿设置有移动块（55），移动块（55）的外表面上设置有束缚组件（56），移

动块（55）通过加长杆（53）与滑槽（52）活动连接，加长杆（53）的外表面上活动套接有定位环

（531），控制箱（3）的上表面开设有漏槽（31），端块（51）通过漏槽（31）与控制箱（3）活动连

接；

维稳机构（8）包括设置在控制箱（3）内部的伸长管（81），设置在伸长管（81）一端的漏嘴

（82），以及设置在伸长管（81）外表面上的伸缩短管（83），伸缩短管（83）的一端设置有吸板

（84），控制箱（3）的内壁上固定安装有插接块（85），伸长管（81）通过漏嘴（82）与外接管（41）

相连通，维稳机构（8）的上方设置有升降机构（7），控制箱（3）通过插接块（85）与移动控制端

（2）相连接。

2.如权利要求1所述的一种工业机器人的自动化控制系统，其特征在于：束缚组件（56）

包括固定安装在移动块（55）外表面上的气压伸缩管（561），贯穿设置在气压伸缩管（561）内

部的转轴（562），以及设置在转轴（562）一端的卡环（564），转轴（562）与卡环（564）活动连

接，卡环（564）的外表面上设置有主气垫（565）和辅气垫（566），且辅气垫（566）设置有两组，

分别设置在主气垫（565）的两侧，气压伸缩管（561）的一端开设有对接槽（563）。

3.如权利要求2所述的一种工业机器人的自动化控制系统，其特征在于：对接槽（563）

包括设置在对接槽（563）内部的密封板（5631），设置在密封板（5631）一侧的牵引弹簧

（5632），以及设置在牵引弹簧（5632）一端的牵引块（5633），牵引块（5633）的一侧与对接槽

（563）上颚固定连接，对接槽（563）的下颚固定安装有底板（5634），底板（5634）的一侧固定

安装有连接弹簧（5635），连接弹簧（5635）的一端固定安装有磁底块（5636），磁底块（5636）

与密封板（5631）表面所附带的磁性相同。

4.如权利要求1所述的一种工业机器人的自动化控制系统，其特征在于：移动控制端

（2）包括设置在控制箱（3）内部的控制平板（21），设置在控制平板（21）外表面上的吸附区

（23），以及设置在控制平板（21）一侧的插接口（22），控制平板（21）通过插接口（22）与插接

块（85）相连接，控制平板（21）通过吸附区（23）与吸板（84）相接触。

5.如权利要求1所述的一种工业机器人的自动化控制系统，其特征在于：升降机构（7）

包括设置在控制箱（3）内部的支板（71），固定安装在支板（71）上表面的电磁块（72），以及设

置在电磁块（72）上表面的弹簧柱（73），弹簧柱（73）的上端设置有薄磁板（74），薄磁板（74）

的上表面与端块（51）相连接。

6.如权利要求1所述的一种工业机器人的自动化控制系统，其特征在于：移动控制端

（2）还包括设置在控制平板（21）内部的瞳孔认证模块（24）和程序编写模块（25），以及与程

序编写模块（25）相连接的核对模块（26），核对模块（26）的一侧设置有指令发送模块（27），
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核对模块（26）的另一侧设置有导入模块（261），瞳孔认证模块（24）与程序编写模块（25）信

号连接，通过指令发送模块（27）将信息发送至工业机器人。

7.如权利要求1所述的一种工业机器人的自动化控制系统，其特征在于：控制箱（3）包

括设置在控制箱（3）内部的处理模块（32）和运作模块（33），以及设置在运作模块（33）一侧

的保护模块（34），保护模块（34）的两侧分别设置有接收模块（35）和休眠模块（36），处理模

块（32）与运作模块（33）信号连接，运作模块（33）与保护模块（34）信号连接，保护模块（34）

分别与接收模块（35）和休眠模块（36）信号连接，处理模块（32）与导入模块（261）信号连接，

保护模块（34）的内部设置有密钥认证模块（341）和权限检测模块（342），且保护模块（34）的

内部还设置有资料云库（343），权限检测模块（342）通过资料云库（343）与开锁模块（344）和

报警模块（345）相连接。

8.如权利要求7所述的一种工业机器人的自动化控制系统，其特征在于：运作模块（33）

的内部设置有程序设定模块（331）、程序检定模块（332）和程序读取模块（333），程序读取模

块（333）的一侧设置有程序存储模块（334），程序读取模块（333）的另一侧设置有程序执行

模块（335），程序执行模块（335）的一侧信号连接有程序暂停模块（336），程序暂停模块

（336）的一端设置有接应读取模块（337），通过程序执行模块（335）或接应读取模块（337）将

指令传输给工业机器人，处理模块（32）的内部设置有选择模块（321）和记忆模块（322），选

择模块（321）的内部设置有体积判别模块（3211）和质量判别模块（3212），体积判别模块

（3211）的一侧设置有机械抓取模块（3214），质量判别模块（3212）的一侧设置有负压抓取模

块（3213），机械抓取模块（3214）和负压抓取模块（3213）的一侧均连接有启动模块（3215），

记忆模块（322）的内部设置有初位置模块（3221）和末位置模块（3222），末位置模块（3222）

的一侧连接有复刻模块（3223），复刻模块（3223）的一侧设置有往复模块（3224）。
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一种工业机器人的自动化控制系统

技术领域

[0001] 本发明涉及机器人控制技术领域，特别涉及一种工业机器人的自动化控制系统。

背景技术

[0002] 工业机器人是广泛用于工业领域的多关节机械手或多自由度的机器装置，具有一

定的自动性，可依靠自身的动力能源和控制能力实现各种工业加工制造功能。工业机器人

被广泛应用于电子、物流、化工等各个工业领域之中。

[0003] 工业机器人在工作过程中，需要随时随地对其进行控制，而目前的控制装置或控

制系统，在对机器人进行控制的时候，只能采用固定端或移动端其中一种控制方式进行控

制，使得控制方式具有很大的局限性，其次，在同时使用固定端和移动端进行控制时，会出

现乱频现象，也会影响对机器人的控制，且在固定端安装在机器人后，其之间的连接线会出

现缠绕的现象，影响连接线的使用寿命。

[0004] 针对以上问题，对现有装置进行了改进，提出了一种工业机器人的自动化控制系

统。

发明内容

[0005] 本发明的目的在于提供一种工业机器人的自动化控制系统，控制箱内部设置有处

理模块和运作模块，运作模块的一侧设置有保护模块，保护模块的两侧分别设置有接收模

块和休眠模块，处理模块与运作模块信号连接，运作模块与保护模块信号连接，保护模块分

别与接收模块和休眠模块信号连接，处理模块与导入模块信号连接，运作模块的内部设置

有程序设定模块、程序检定模块和程序读取模块，程序读取模块的一侧设置有程序存储模

块，程序读取模块的另一侧设置有程序执行模块，程序执行模块的一侧信号连接有程序暂

停模块，程序暂停模块的一端设置有接应读取模块，通过程序执行模块或接应读取模块将

指令传输给工业机器人，保护模块的内部设置有密钥认证模块和权限检测模块，且保护模

块的内部还设置有资料云库，权限检测模块通过资料云库与开锁模块和报警模块相连接，

其中，控制平板的内部设置有瞳孔认证模块和程序编写模块，程序编写模块的一端连接有

核对模块，核对模块的一侧设置有指令发送模块，核对模块的另一侧设置有导入模块，瞳孔

认证模块与程序编写模块信号连接，一方面可以通过程序执行模块将控制指令传输给工业

机器人，另一方面可以通过指令发送模块将控制指令传输给工业机器人，且当控制平板与

插接块相连接时，休眠模块启动，将控制平板作休眠处理，接下来控制平板的指令不起作

用，防止出现双控现象，减少乱频现象，其次控制箱的上表面设置有端块，端块的外表面上

设置有滑槽，滑槽的内部设置有加长杆，加长杆的一端设置有固定板，加长杆的一端贯穿设

置有移动块，移动块的外表面上设置有束缚组件，移动块通过加长杆与滑槽活动连接，加长

杆的外表面上活动套接有定位环，控制箱的上表面开设有漏槽，端块通过漏槽与控制箱活

动连接，其中移动块的外表面上设置有气压伸缩管，气压伸缩管的内部设置有转轴，转轴的

一端设置有卡环，转轴与卡环活动连接，卡环的外表面上设置有主气垫和辅气垫，且辅气垫
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设置有两组，分别设置在主气垫的两侧，通过卡环可以将主接线固定起来，防止主接线缠绕

在一起，同时利用主气垫和辅气垫进行固定，可以防止主接线破损，解决了背景技术中的问

题。

[0006] 为实现上述目的，本发明提供如下技术方案：一种工业机器人的自动化控制系统，

包括固定控制端以及与固定控制端相连接的移动控制端，固定控制端包括控制箱，设置在

控制箱一侧的外接板，以及设置在控制箱上表面的夹持机构和主接板；

外接板的外表面上设置有外接管，主接板的上表面设置有主接线，外接管的一端

与外界气泵相连接，外接管的另一端设置有维稳机构，主接线的一端与工业机器人相连接，

主接线的另一端与控制箱内部的电子元件相连接。

[0007] 进一步地，夹持机构包括设置在控制箱上表面的端块，开设在端块外表面上的滑

槽，设置在滑槽内部的加长杆，以及设置在加长杆一端的固定板，加长杆的一端贯穿设置有

移动块，移动块的外表面上设置有束缚组件，移动块通过加长杆与滑槽活动连接，加长杆的

外表面上活动套接有定位环，控制箱的上表面开设有漏槽，端块通过漏槽与控制箱活动连

接。

[0008] 进一步地，束缚组件包括固定安装在移动块外表面上的气压伸缩管，贯穿设置在

气压伸缩管内部的转轴，以及设置在转轴一端的卡环，转轴与卡环活动连接，卡环的外表面

上设置有主气垫和辅气垫，且辅气垫设置有两组，分别设置在主气垫的两侧，气压伸缩管的

一端开设有对接槽。

[0009] 进一步地，对接槽包括设置在对接槽内部的密封板，设置在密封板一侧的牵引弹

簧，以及设置在牵引弹簧一端的牵引块，牵引块的一侧与对接槽上颚固定连接，对接槽的下

颚固定安装有底板，底板的一侧固定安装有连接弹簧，连接弹簧的一端固定安装有磁底块，

磁底块与密封板表面所附带的磁性相同。

[0010] 进一步地，维稳机构包括设置在控制箱内部的伸长管，设置在伸长管一端的漏嘴，

以及设置在伸长管外表面上的伸缩短管，伸缩短管的一端设置有吸板，控制箱的内壁上固

定安装有插接块，伸长管通过漏嘴与外接管相连通，维稳机构的上方设置有升降机构，控制

箱通过插接块与移动控制端相连接。

[0011] 进一步地，移动控制端包括设置在控制箱内部的控制平板，设置在控制平板外表

面上的吸附区，以及设置在控制平板一侧的插接口，控制平板通过插接口与插接块相连接，

控制平板通过吸附区与吸板相接触。

[0012] 进一步地，升降机构包括设置在控制箱内部的支板，固定安装在支板上表面的电

磁块，以及设置在电磁块上表面的弹簧柱，弹簧柱的上端设置有薄磁板，薄磁板的上表面与

端块相连接。

[0013] 进一步地，移动控制端还包括设置在控制平板内部的瞳孔认证模块和程序编写模

块，以及与程序编写模块相连接的核对模块，核对模块的一侧设置有指令发送模块，核对模

块的另一侧设置有导入模块，瞳孔认证模块与程序编写模块信号连接，通过指令发送模块

将信息发送至工业机器人。

[0014] 进一步地，控制箱包括设置在控制箱内部的处理模块和运作模块，以及设置在运

作模块一侧的保护模块，保护模块的两侧分别设置有接收模块和休眠模块，处理模块与运

作模块信号连接，运作模块与保护模块信号连接，保护模块分别与接收模块和休眠模块信
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号连接，处理模块与导入模块信号连接，保护模块的内部设置有密钥认证模块和权限检测

模块，且保护模块的内部还设置有资料云库，权限检测模块通过资料云库与开锁模块和报

警模块相连接。

[0015] 进一步地，运作模块的内部设置有程序设定模块、程序检定模块和程序读取模块，

程序读取模块的一侧设置有程序存储模块，程序读取模块的另一侧设置有程序执行模块，

程序执行模块的一侧信号连接有程序暂停模块，程序暂停模块的一端设置有接应读取模

块，通过程序执行模块或接应读取模块将指令传输给工业机器人，处理模块的内部设置有

选择模块和记忆模块，选择模块的内部设置有体积判别模块和质量判别模块，体积判别模

块的一侧设置有机械抓取模块，质量判别模块的一侧设置有负压抓取模块，机械抓取模块

和负压抓取模块的一侧均连接有启动模块，记忆模块的内部设置有初位置模块和末位置模

块，末位置模块的一侧连接有复刻模块，复刻模块的一侧设置有往复模块。

[0016] 与现有技术相比，本发明的有益效果是：

1.本发明提出的一种工业机器人的自动化控制系统，控制箱内部设置有处理模块

和运作模块，运作模块的一侧设置有保护模块，保护模块的两侧分别设置有接收模块和休

眠模块，处理模块与运作模块信号连接，运作模块与保护模块信号连接，保护模块分别与接

收模块和休眠模块信号连接，处理模块与导入模块信号连接，运作模块的内部设置有程序

设定模块、程序检定模块和程序读取模块，程序读取模块的一侧设置有程序存储模块，程序

读取模块的另一侧设置有程序执行模块，程序执行模块的一侧信号连接有程序暂停模块，

程序暂停模块的一端设置有接应读取模块，通过程序执行模块或接应读取模块将指令传输

给工业机器人，保护模块的内部设置有密钥认证模块和权限检测模块，且保护模块的内部

还设置有资料云库，权限检测模块通过资料云库与开锁模块和报警模块相连接，其中，控制

平板的内部设置有瞳孔认证模块和程序编写模块，程序编写模块的一端连接有核对模块，

核对模块的一侧设置有指令发送模块，核对模块的另一侧设置有导入模块，瞳孔认证模块

与程序编写模块信号连接，一方面可以通过程序执行模块将控制指令传输给工业机器人，

另一方面可以通过指令发送模块将控制指令传输给工业机器人，且当控制平板与插接块相

连接时，休眠模块启动，将控制平板作休眠处理，接下来控制平板的指令不起作用，防止出

现双控现象，减少乱频现象。

[0017] 2 .本发明提出的一种工业机器人的自动化控制系统，控制箱的上表面设置有端

块，端块的外表面上设置有滑槽，滑槽的内部设置有加长杆，加长杆的一端设置有固定板，

加长杆的一端贯穿设置有移动块，移动块的外表面上设置有束缚组件，移动块通过加长杆

与滑槽活动连接，加长杆的外表面上活动套接有定位环，控制箱的上表面开设有漏槽，端块

通过漏槽与控制箱活动连接，其中移动块的外表面上设置有气压伸缩管，气压伸缩管的内

部设置有转轴，转轴的一端设置有卡环，转轴与卡环活动连接，卡环的外表面上设置有主气

垫和辅气垫，且辅气垫设置有两组，分别设置在主气垫的两侧，对接槽的内部设置有密封

板，密封板的一侧设置有牵引弹簧，牵引弹簧的一端设置有牵引块，牵引块的一侧与对接槽

上颚固定连接，对接槽的下颚固定安装有底板，底板的一侧固定安装有连接弹簧，连接弹簧

的一端固定安装有磁底块，磁底块与密封板表面所附带的磁性相同，通过气压伸缩管将卡

环抵至主接线外表面，此时，气体会将密封板吹开，从而气体会进入到主气垫和辅气垫中，

卡环可以将主接线固定起来，防止主接线缠绕在一起，同时利用主气垫和辅气垫进行固定，
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可以防止主接线破损，提高主接线的使用年限。

[0018] 3 .本发明提出的一种工业机器人的自动化控制系统，控制箱的内部设置有伸长

管，伸长管的一端设置有漏嘴，伸长管的外表面上设置有伸缩短管，伸缩短管的一端设置有

吸板，控制箱的内壁上固定安装有插接块，伸长管通过漏嘴与外接管相连通，当控制平板与

插接块相连接时，通过伸长管的伸长，使得伸长管的一端与控制箱内壁相接触，则气体会继

续进入到伸缩短管中，伸缩短管带动吸板将控制平板固定，防止在工作过程中，工业机器人

的晃动导致控制平板掉落，提高了控制平板的稳定性和使用安全性。

[0019] 4.本发明提出的一种工业机器人的自动化控制系统，处理模块的内部设置有选择

模块和记忆模块，选择模块的内部设置有体积判别模块和质量判别模块，体积判别模块的

一侧设置有机械抓取模块，质量判别模块的一侧设置有负压抓取模块，机械抓取模块和负

压抓取模块的一侧均连接有启动模块，记忆模块的内部设置有初位置模块和末位置模块，

末位置模块的一侧连接有复刻模块，复刻模块的一侧设置有往复模块，通过选择模块对待

移动的物体进行判别，依次通过体积判别模块和质量判别模块，当体积和质量较小时，利用

负压抓取模块驱动机器人上的吸盘，相反则利用机械抓取模块驱动机器人上的机械臂，同

时，利用初位置模块和末位置模块对初末位置进行记忆，再通过复刻模块进行距离复刻，一

方面提高了机器人对物体的精确移动，另一方面复刻好移动位置，提高工作效率。

附图说明

[0020] 图1为本发明工业机器人的自动化控制系统流程图；

图2为本发明工业机器人的自动化控制系统固定控制端和移动控制端整体结构示

意图；

图3为本发明工业机器人的自动化控制系统固定控制端结构示意图；

图4为本发明工业机器人的自动化控制系统控制箱内部结构示意图；

图5为本发明工业机器人的自动化控制系统夹持机构结构示意图；

图6为本发明工业机器人的自动化控制系统束缚组件拆分结构示意图；

图7为本发明工业机器人的自动化控制系统控制平板结构示意图；

图8为本发明工业机器人的自动化控制系统对接槽内部结构示意图；

图9为本发明工业机器人的自动化控制系统固定控制端程序框图；

图10为本发明工业机器人的自动化控制系统运作模块程序框图；

图11为本发明工业机器人的自动化控制系统移动控制端程序框图；

图12为本发明工业机器人的自动化控制系统保护模块逻辑判断图；

图13为本发明工业机器人的自动化控制系统选择模块程序框图；

图14为本发明工业机器人的自动化控制系统记忆模块程序框图。

[0021] 图中：1、固定控制端；2、移动控制端；21、控制平板；22、插接口；23、吸附区；24、瞳

孔认证模块；25、程序编写模块；26、核对模块；261、导入模块；27、指令发送模块；3、控制箱；

31、漏槽；32、处理模块；321、选择模块；3211、体积判别模块；3212、质量判别模块；3213、负

压抓取模块；3214、机械抓取模块；3215、启动模块；322、记忆模块；3221、初位置模块；3222、

末位置模块；3223、复刻模块；3224、往复模块；33、运作模块；331、程序设定模块；332、程序

检定模块；333、程序读取模块；334、程序存储模块；335、程序执行模块；336、程序暂停模块；
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337、接应读取模块；34、保护模块；341、密钥认证模块；342、权限检测模块；343、资料云库；

344、开锁模块；345、报警模块；35、接收模块；36、休眠模块；4、外接板；41、外接管；5、夹持机

构；51、端块；52、滑槽；53、加长杆；531、定位环；54、固定板；55、移动块；56、束缚组件；561、

气压伸缩管；562、转轴；563、对接槽；5631、密封板；5632、牵引弹簧；5633、牵引块；5634、底

板；5635、连接弹簧；5636、磁底块；564、卡环；565、主气垫；566、辅气垫；6、主接板；61、主接

线；7、升降机构；71、支板；72、电磁块；73、弹簧柱；74、薄磁板；8、维稳机构；81、伸长管；82、

漏嘴；83、伸缩短管；84、吸板；85、插接块。

具体实施方式

[0022] 下面将结合本发明实施例中的附图，对本发明实施例中的技术方案进行清楚、完

整地描述，显然，所描述的实施例仅仅是本发明一部分实施例，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他

实施例，都属于本发明保护的范围。

[0023] 参阅图1‑4，一种工业机器人的自动化控制系统，包括固定控制端1以及与固定控

制端1相连接的移动控制端2，固定控制端1包括控制箱3，设置在控制箱3一侧的外接板4，以

及设置在控制箱3上表面的夹持机构5和主接板6，外接板4的外表面上设置有外接管41，主

接板6的上表面设置有主接线61，外接管41的一端与外界气泵相连接，外接管41的另一端设

置有维稳机构8，主接线61的一端与工业机器人相连接，主接线61的另一端与控制箱3内部

的电子元件相连接。

[0024] 参阅图5、6和8，夹持机构5包括设置在控制箱3上表面的端块51，开设在端块51外

表面上的滑槽52，设置在滑槽52内部的加长杆53，以及设置在加长杆53一端的固定板54，加

长杆53的一端贯穿设置有移动块55，移动块55的外表面上设置有束缚组件56，移动块55通

过加长杆53与滑槽52活动连接，加长杆53的外表面上活动套接有定位环531，控制箱3的上

表面开设有漏槽31，端块51通过漏槽31与控制箱3活动连接，束缚组件56包括固定安装在移

动块55外表面上的气压伸缩管561，贯穿设置在气压伸缩管561内部的转轴562，以及设置在

转轴562一端的卡环564，转轴562与卡环564活动连接，卡环564的外表面上设置有主气垫

565和辅气垫566，且辅气垫566设置有两组，分别设置在主气垫565的两侧，气压伸缩管561

的一端开设有对接槽563，对接槽563包括设置在对接槽563内部的密封板5631，设置在密封

板5631一侧的牵引弹簧5632，以及设置在牵引弹簧5632一端的牵引块5633，牵引块5633的

一侧与对接槽563上颚固定连接，对接槽563的下颚固定安装有底板5634，底板5634的一侧

固定安装有连接弹簧5635，连接弹簧5635的一端固定安装有磁底块5636，磁底块5636与密

封板5631表面所附带的磁性相同，通过气压伸缩管561将卡环564抵至主接线61外表面，此

时，气体会将密封板5631吹开，从而气体会进入到主气垫565和辅气垫566中，卡环564可以

将主接线61固定起来，防止主接线61缠绕在一起，同时利用主气垫565和辅气垫566进行固

定，可以防止主接线61破损，提高主接线61的使用年限。

[0025] 参阅图4和7，维稳机构8包括设置在控制箱3内部的伸长管81，设置在伸长管81一

端的漏嘴82，以及设置在伸长管81外表面上的伸缩短管83，伸缩短管83的一端设置有吸板

84，控制箱3的内壁上固定安装有插接块85，伸长管81通过漏嘴82与外接管41相连通，维稳

机构8的上方设置有升降机构7，控制箱3通过插接块85与移动控制端2相连接，移动控制端2
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包括设置在控制箱3内部的控制平板21，设置在控制平板21外表面上的吸附区23，以及设置

在控制平板21一侧的插接口22，控制平板21通过插接口22与插接块85相连接，当控制平板

21与插接块85相连接时，通过伸长管81的伸长，使得伸长管81的一端与控制箱3内壁相接

触，则气体会继续进入到伸缩短管83中，伸缩短管83带动吸板84将控制平板21固定，防止在

工作过程中，工业机器人的晃动导致控制平板21掉落，提高了控制平板21的稳定性和使用

安全性，控制平板21通过吸附区23与吸板84相接触，升降机构7包括设置在控制箱3内部的

支板71，固定安装在支板71上表面的电磁块72，以及设置在电磁块72上表面的弹簧柱73，弹

簧柱73的上端设置有薄磁板74，薄磁板74的上表面与端块51相连接。

[0026] 参阅图9‑14，移动控制端2还包括设置在控制平板21内部的瞳孔认证模块24和程

序编写模块25，以及与程序编写模块25相连接的核对模块26，核对模块26的一侧设置有指

令发送模块27，核对模块26的另一侧设置有导入模块261，瞳孔认证模块24与程序编写模块

25信号连接，通过指令发送模块27将信息发送至工业机器人，控制箱3包括设置在控制箱3

内部的处理模块32和运作模块33，以及设置在运作模块33一侧的保护模块34，保护模块34

的两侧分别设置有接收模块35和休眠模块36，处理模块32与运作模块33信号连接，运作模

块33与保护模块34信号连接，保护模块34分别与接收模块35和休眠模块36信号连接，处理

模块32与导入模块261信号连接，保护模块34的内部设置有密钥认证模块341和权限检测模

块342，且保护模块34的内部还设置有资料云库343，权限检测模块342通过资料云库343与

开锁模块344和报警模块345相连接，运作模块33的内部设置有程序设定模块331、程序检定

模块332和程序读取模块333，程序读取模块333的一侧设置有程序存储模块334，程序读取

模块333的另一侧设置有程序执行模块335，程序执行模块335的一侧信号连接有程序暂停

模块336，程序暂停模块336的一端设置有接应读取模块337，通过程序执行模块335或接应

读取模块337将指令传输给工业机器人，一方面可以通过程序执行模块335将控制指令传输

给工业机器人，另一方面可以通过指令发送模块27将控制指令传输给工业机器人，且当控

制平板21与插接块85相连接时，休眠模块36启动，将控制平板21作休眠处理，接下来控制平

板21的指令不起作用，防止出现双控现象，减少乱频现象，处理模块32的内部设置有选择模

块321和记忆模块322，选择模块321的内部设置有体积判别模块3211和质量判别模块3212，

体积判别模块3211的一侧设置有机械抓取模块3214，质量判别模块3212的一侧设置有负压

抓取模块3213，机械抓取模块3214和负压抓取模块3213的一侧均连接有启动模块3215，记

忆模块322的内部设置有初位置模块3221和末位置模块3222，末位置模块3222的一侧连接

有复刻模块3223，复刻模块3223的一侧设置有往复模块3224，通过选择模块321对待移动的

物体进行判别，依次通过体积判别模块3211和质量判别模块3212，当体积和质量较小时，利

用负压抓取模块3213驱动机器人上的吸盘，相反则利用机械抓取模块3214驱动机器人上的

机械臂，同时，利用初位置模块3221和末位置模块3222对初末位置进行记忆，再通过复刻模

块3223进行距离复刻，一方面提高了机器人对物体的精确移动，另一方面复刻好移动位置，

提高工作效率。

[0027] 工作原理：通过气压伸缩管561将卡环564抵至主接线61外表面，此时，气体会将密

封板5631吹开，从而气体会进入到主气垫565和辅气垫566中，卡环564可以将主接线61固定

起来，防止主接线61缠绕在一起，同时利用主气垫565和辅气垫566进行固定，可以防止主接

线61破损，其次，通过伸长管81的伸长，使得伸长管81的一端与控制箱3内壁相接触，则气体
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会继续进入到伸缩短管83中，伸缩短管83带动吸板84将控制平板21固定。

[0028] 以上所述，仅为本发明较佳的具体实施方式，但本发明的保护范围并不局限于此，

任何熟悉本技术领域的技术人员在本发明披露的技术范围内，根据本发明的技术方案及其

发明构思加以等同替换或改变，都应涵盖在本发明的保护范围之内。
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