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在网络技术的快速发展下，推动了我国电子商务行

业的发展，伴随人们经济水平的提高，网购商品的频率

也明显增加，导致我国快递包裹越来越多，在给我国快

递物流行业带来快速发展的同时，也带来了很大的挑战。

快递包裹行业的快速发展，虽然有效带动了我国经济发

展，但是它并没有给快递物流行业带来了质的飞跃。快

递包裹的分拣方式仍在采用传统的人工方式来分拣商品，

不但降低了分拣效率，还无法保证其准确性，而且还需

要投入很大的人工费用成本。所以为了提高快递包裹分

拣效率和准确性，需要研究和设计出一套自动分拣系统，

以此来提高快递物流行业的工作效率和经济效益，降低

人工劳动强度。

一、主要研究的内容分析

我们要知道，不同品类的商品包装是不一样的，快

递包裹有箱装、袋装之分。而对于箱装包裹和袋装包裹

来说，机械手的夹持方式又不一样，所谓通过两种不同

包裹的分析，本文主要研究的是对箱装快递包裹的分拣

为主，由于两种不同快递包裹分拣主要是机械手夹持方

式的不同，所以想要完成实现袋装快递包裹分拣，只需

要对夹持的机械手进行稍微改动就可以。具体研究内容

如下：因为装箱快递包裹和袋装快递包裹对机械结构的

需求是不同的，而本文的设计又是针对于箱装快递包括

来设计的，所以想要达到最终的设计目标，就需要机械

手从混装的快递包裹钟将箱类包裹快速找出来。而在这

种情况下，就是需要通过传感器来有效识别快递包裹，

这样就能在模拟量信号的传递下，将箱类包裹分辨出来。

此外，箱装快递包裹和袋装快递包裹在包装上是不一样

的，所以需要在对机械手设计的时候使用压力传感器，

这样一来，当机械手在分拣快递包裹的饿时候，会由于

形状、压力等不同而快速分拣两类不同的快递包裹[1]。

本次对快递包裹分拣机械手的设计预期目标是当快

递包括被放置在指定区域内的时候，机械可以模拟人工

分拣快递包裹的流程去完成分拣快递包裹的个工作，同

时还需要包含识别快递单据信息等工作，要通过有效的

快递包裹单据信息识别，将包裹进行更准确的分拣。具

体主要包含以下几个动作和流程：第一，机械手在分拣

快递包裹的时候，首先需要确定的是快速包裹的坐标和

方向，并要根据快递包裹的方向坐标，来有效控制机械

手所要到达的位置；第二，对机械手的加持力度进行确

定，需要依靠传感器的感知重量来实现；第三，机械手

在加持分拣快递包裹的同时，还要完成单据信息的识别

工作；第四，根据对单据信息的识别，控制机械手的运

动，并将分拣的包裹放在指定位置上；第五，在完成分

拣快递包裹之后，释放机械手，再次循环。

二、运输动作的分析

当箱装类快递包裹到达中转站以后，首先需要通过

射频识别技术将快递包裹信息进行入库检查，在检查的

同时需要将所识别快递包裹电子标签中的信息传递到信

息管理系统，建立数据信息数据库。建立信息管理工作

的目的是为了更好的帮助机械手快速完成快递包裹分拣

工作。上文已经向我们介绍了机械手在完成快递包裹分

拣工作的流程，其中一个环节就是对包裹电子标签的信

息识别，而信息管理系统就是与机械手识别信息进行比

对，进而更准确的识别快递包括信息，到底发往何种地

方。而在比对工作完成以后，机械手就需要根据最终识

别到的信息数据，将快递包裹分拣到其所对应的区域。

而在对机械手进行设计工作的时候，需要将射频识别技

术的系统装置加装在箱类包裹的快递运输装置中，这样

箱类快递包裹在待分拣区的时候就能顺利通过射频识别

技术完成入库检查，而且还能顺利完成信息管理系统的

建立，这样的设计不但能有效的提高作业效率，还能节

约很多的扫描成本，使快递物流行业更长久的发展[2]。
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三、关于快速包裹单据信息识别系统的设计

众所周知，人工扫描快递包裹单据不但非常耗时耗

力，还增加了投入成本，而且还无法保证其准确性和高

效性，所以为了有效改善这种情况，需要在设计的时候

将其改为自动识别系统，大大的提高了工作效率。在对

快递包裹单据信息识别的过程中，如果快速、准确的找

到需要被扫描的快递包裹二维码信息位置是非常重要的，

而这项任务想要在现有机械设备中来实现还是有一定困

难的。因为快递包裹信息在粘贴的时候，并没有对位置

进行固定，是随机的，但是机械设备是固定的，所以无

法很好的控制单据信息位置。为此，需要对现有快递单

据信息传递方式进行改变，将射频识别技术和NFC这种

非接触型距近距离识别信息技术应用起来，因为这两种

信息识别系统是不需要准确定位的，只需要保持在一定

范围内就可以将信息识别出来，有效的解决了上述信息

识别困难的问题，更好的保证了快递包裹分拣工作的准

确性和高效性。在调查和分析工作中，射频识别技术的

设计和应用更适合快递包裹分拣工作。

四、快递包裹分拣机械手整体的设计

机械手是有很多种类的，如直角坐标式、圆柱坐标

式、水平坐标式、垂直坐标式等等，本文所研究和设计

的机械手采用的圆柱坐标式设计，因为此坐标式结构尺

寸是比较小的，而且动作还非常的灵活。快递包裹分拣

机械手的结构主要是由机座、立柱、水平手臂、垂直手

臂和手爪等主要结构组成的。在以上结构的设计中，机座

一般采用的是摆动气缸驱动方式，手爪采用的是单活塞杆

双作用气缸驱动。机械手的设计需要满足基本动作，如伸

缩、升降、左右旋转、取物和放物等等。如图一所示：

图一　分拣机械手总体结构图

机械手旋转运动的时候，选用的是齿轮齿条式摆动

气缸，并通过连接活塞上的齿条使尺轮回转的一种摆动

气缸；机械手升降运动所采用的导杆汽缸，目的是帮助

机械手做大幅度旋转动作，在180度以内的角度可以随

意的调整。机械手升降运动和水平运动气缸选用同型号，

为双作用气缸，脚座式安装，手爪采用具有自锁性能的

夹持式[3]。

五、机械手控制部分的设计

本机械手控制系统共有一个手动和自动切换开关，

七个限位开关、一个启动开关、一个停止开关和两个正

反转手动开关的呢等，同时还包括机座旋转电机、液压

缸、机座行走电机、手动控制阀等等，需要将这些内容

融入到机械手分拣设计中，以此来实现对机械手更好、

更准确的控制。并通过有效控制提高机械手快递包裹分

拣工作的效率和准确性。

六、结束语

综上所述，在本次设计研究中，对现有的快递包

裹分拣技术中使用的纸质条形二维码扫描技术进行了改

进，并在原来的基础上，增加了可以多次使用的电子标

签（射频识别技术）应用，通过此项技术的应用，实现

了快递包裹信息非接触式识别，并有效解决了传统识别

快递信息中存在的问题，如定位要求高、距离短等。同

时也实现了机械手自动识别快递包裹单据的信息，更好

的保证了快递包裹信息的准确性和效率性。
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