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１ ５ ００ ０

拣选

自动化拣选处理的
“

三维眼
”

自 动化拣选堆垛工序是 ３Ｄ 图像加Ｘ处理的最理想 Ｗ标 ， 快速且可靠的进行部件 以别是采用机

器 人进行处埋的基础 。 在此 ， 可用 ３Ｄ 相机来 识别 目 标物体的格式 、 外形尺寸大小和位置 ， 并将这

些信总进
一步传输 。

ＡＬＥＸＡＮ Ｄ ＥＲＬＥＷ Ｉ Ｎ Ｓ ＫＹ

了 能够直接从箱子里取 出杂乱摆库技术方案 ， 该技术方案根据药房对物药 品拣选处理 自 动化装置所 占面积明显

放且包装好的 目 标物并进行 自 动品人库和 出 库作业 自 动化水平的要求 ， 减小 ， 并且可大大缩短药品 的入库时间

化仓储管理 ，
Ｍ ａ

ｇ
ａ ｚ ｉ ｎ ｏ 公司 采 用 了

一

实 现在 仅有 ７ｍ
２

的面积 内 最 多 可库存以及库存药品 的维护时间 ， 此外 ， 该装

部 Ｉ Ｄ Ｓ 有 限 公司研 发 的立体 ３ａ相 机 。 １ ５０ ０ ０ 个药 品 包 装 （ 图 １
） 。 与 通 常 的置还能够与所有通用 的货物经营 系统相

该公司位于慕尼黑 ， 研发和制造用 于库库房货架相 比 ， 每平方米库存的药 品包匹配 。

房和物流的机器人技术解决方案以及节装最多 可增多 ８ ０％ 。 通过在
一

个圆形的Ｍ ａ ｒ ｕ 药品拣选处理 自 动化装置的另

省 占位的 自 动化拣选堆垛系统 。 采用该盘型结构上进行药品包装库存 ， 也可实
一

优点是 ： 该装置可直接从大型批发商

技 术解决方案 可 实 现 多 样性物 体 的精现药品 出 库时间缩短的 目 的 ， 从而有效供货的箱子里拣选药品 ， 能够 自 行识别

准人库和 出 库作业 。
Ｍ ａ ｇ ａ ｚ ｉ ｎ ｏ 公 司借利用 空间 。 药 品按照包装 的高度在 圆 形条形码和药品失效 日 期 。 Ｍ ａ ｒｕ 药品拣选

助于 Ｍ ａ ｒ ｕ 货物拣选处理 自 动化装置展的盘式结构上以不 同 的距离进行分类存处理 自动化装置之所以能够做到这
一点 ，

示 了具有革命意义的药房物 品 自 动化入放 。 与 传统 的 抽屉 式 装置相 比 ，
Ｍ ａ ｒ ｕ源于其创新性相机技术和药品拣选技术 。

２８ＭＭ 现代制造 ．

ｉ ８ ｔｔ物 ｉ ｆ．２ ０ １ ６ ０８ｍ ｈ ． ｖｏｇ ｅ ｌ
． ｃｏｍ ． ｃ ｎ
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不同寻常的技术方案．

的 吸 附 式誠工 具 可将紐撤棚

子里 的 药 品取 出 。 这 种控 制 的 基础 是 Ｐ
由
一

部立 体 相 机拍 摄 下 来 的 ３ Ｄ 图 像 。

Ｍ ａ
ｇ
ａ ， ｍ 。 ：＇

、

司 和 ： 件研
’

’“＇ 丨以 Ｎ ｉ ｋ ｏ ｌ ａ ｓ

◎
？

麵 ＾图 ２Ｅ ｎ ｓｅ ｎ ｓ 。 立体 犯 相机有两个球状光

Ｅ ｎ
ｇ
ｅ ｌ ｈ ａ ｒ ｄ 说 ：

“

这 也 可 以 用 条形舰传
＊

？Ｍ 棚 ＣＭＯＳ 传 感器 、 个功能强大 的软件

感器来 代替 ， 但是 ， 条麵储雜 明

显要 昂贵得多 。 或是使用光薄片传感器 ，

而采 用 这种 传感器首先必须将传感器在

箱子上方移动
一

次 ， 以提供完 整 的 ３ Ｄ件 触 发 器 的 Ｇ Ｐ Ｉ Ｏ （ 通 用 型 输人 输 出 ） Ｍ ａ
ｇ
ａ ｚ ｉ ｎ ｏ 公司研发药品拣选 自 动化装置

图像 。 为此 ， 我们决定 采用
一

部 Ｉ Ｄ Ｓ 有连接器 、 适用 于工业使 用 的输人和输 出的原 则 是 ，
Ｅ ｎ ｓ ｅ ｎ ｓ ｏ 相机的 视野能够与

限公司研发的 Ｅ ｎ ｓ ｅ ｎ Ｓ 〇
－Ｎ １ ０

－

３ Ｄ 立体相件 。 应用 （ 与箱子的距离 、 箱子大小 ） 相 匹

机 。

”

配 ， 在可能的情况下 ， 与箱子的距离尽

与 Ｍ ａ ｒ ｕ 药 品 拣 选 自 动 化 装 置 的缜密考虑的识别方法可能达到最小 。
Ｍ ａ

ｇａ
ｚ ｉ ｎ ｏ 公司软件研发

技 术 方 案
一

样 ，
Ｉ Ｄ Ｓ 有 限 公 司 研 发 的Ｍ ａ

ｇ
ａｚ ｉ ｎｅ 公司提供的药品拣选 自 动负责人 Ｎ ｉ ｋ ｏ ｌ ａ ｓＥ ｎ ｇ ｅ ｌ ｈ ａ ｒｄ 说 ：

“

总的来

Ｅ ｎ Ｓ ｅ ｎ Ｓ〇 －Ｎ １ ０
－

３Ｄ 立体相机的技术同样是化装 置是将立体 相机安置在 中 央部位 ， 说 ， 该 自 动 化装置应尽可能做到结构 紧

一

个不 同寻常的解决方 案 。 该 ３Ｄ 相机在 清 空 的批 发 药 品 箱 子上方 驶 过 ， 在凑 。 整 个药 品存 储 处设置在桌 子下面 ，

不仅安置在
一

个结构非常紧凑的外壳里 ， 那里检测放置在箱子里的药品 （ 图 ４
） 。工作高度为 １ ． １ ｍ ， 批发商的发货箱高约

集成了两个球状光栅 ＣＭ Ｏ Ｓ 传感器和
一

个功能强大的软件 ， 而且还集成 了
一个

结构投影仪 （ 图 ２
） ， 该结构投影仪在被由于西门子公司的投资 ： 由一个小的研发团队迅速

拍摄 的 目 标物上随机投射 出 点状 图 形 ，成长为一个技术企业
以补充和强化突显 目 标物上没有显 出 的ＭＭ 物流 杂 志 在 ２０ １ ５ 年 首 次 介

或是弱存在 的结构 。 图像 的精确部位必绍 了 慕 尼 黑 的 ｓ ｔ ａ ｒ ｔ
－ ｕ

ｐＭ ａ
ｇ
ａ ｚ ｉ ｎｏ 公 司

须要有 图 像叠 加 ， 这样 ， 两个 图 像關 和 该 公 司 的技 术 方 案 。 西 门 子 公 司 对■
器 才能按照相应的 ‘Ｘ体 版 原理检测 目 标 该 公 司 进 行 了 投 资 。

目 前 ， 西 门 子 公 ＾Ｍ

物 ， 随后 ， 借助于 测量学 的三 角 测雖
司 的投 资 份 额 占 ４９ ．

９％
。 由 于 西 门 子ＭＵＢ Ｂ＾＾ＰＩ

检酬 其相互 关联 ， 在 ３Ｄ 坐标里重组
． 公 司 进行 了 投 资 ， 慕 尼 黑 的 Ｓ ｔ ａ ｒ ｔ

－ ｕ
ｐ ｜

４
Ｉ

、

象 ，ｗ 、 。 Ｍ ａ
ｇ
ａｚ ｉ ｎ ｏ 公 司 的 发展 大 大 改观 ， 正 式 ！ ： ： ！ ！ ！ ！ ！

； ； ！ ！ ５ ； ３ ；

^

如 果 在 个 箱 子 里放 置 的 是 均
．

进行－ 些 深 入 研 犮 ， 并提升 了 自 己 的 １ １ １Ｂｉ＾Ｅ
的 结 构 件 的 敎 拍 照 时＾ 会 发

＇

创 新 理 念 。
此 外 ，

２ ０ １ ５ 年 年 初 ， 由 ｉ
ｉ｜

｜ｌ｜｜ｐ ：：

ｊ

生 采 用 相 同 技 术 手 段 的賴 ， 在 短短
丨 〇 个 人 的 Ｓ ｔ ａ ｆ ｔ

．

ｕ
ｐ 研 发■ 成 长 力

的 几毫 秒 内 便 可 无 漏 洞 的 生 成 有 ３４ 名 工 作人 ｇ 的 Ｍ ａ
ｇ ａ ｚ ｉ ｎ ｏ 公 司 。

细 ｉｍ＿ ３ Ｄ＿ 。 臟 既 ＋ １
１

．

彳

、

Ｍ ａ
ｇ
ａ ｚ ｉ ｎ 〇 公 司 的 创 建人之－ 兼 首 席 执

Ｕ Ｓ Ｂ２ ． ０ 也可用
－

个兆 比特 以太网连接 行官 （ Ｃ ＥＯ ） 的 Ｆ ｒｅｄ ｅ ｒ ｉ ｋＢ ｒａ ｎ ｔ ｎ ｅ ｒ 这

来得到这些 ３Ｄ 图 象 （ 图 ３
） 。

Ｍ ａ ｇ ａ
ｚ ｉ ｎ ｏ
样 说 ：

“

由 此我 们 实 现 了
一 个技 术上Ｔｏｍ 货架机器人样机

公 司 为该 Ｍ ａ ｒｕ 药 品拣选 自 动化装置采的 巨 大 飞 跃 。 我 们 预 计 在 ２０ １ ６ 年 ２

用 的 是 Ｎ １ ０ 型 Ｕ Ｓ Ｂ 连 接 模 式 。 尽 管月 实现的
一个技术上 的 里程碑 实 际 上划 在 １ ０ 月 底提 供 首 个 Ｔｏ ｒ ｕ 货 架 机 器

使 用 了 两个 传感器 并 装 入 了
一个投 影在 ２０ １ ５ 年 ９ 月 便 已经 完成 。

”

人样机 。 目 前 ， 在一个 图 书 配送 点 首

仪 ， 该 Ｅ ｎ ｓ ｅ ｎ ｓ ｏ 相 机 的 外 形 尺 寸 仅 为德 国默 克 尔 总理在 访 问 慕 尼 黑 工次 使 用 了Ｔｏ ｒ ｕ 货 架 机 器 人
，
能 够 在

１ ５ ０ｍｍ
ｘ

４ ５ｍｍｘ４ ５ｍｍ
， 重 量 仅 为业 大 学位于 Ｇ ｒａｃｈ ｉ ｎ

ｇ 的 创 新 公 司 的研
一个货 架 间 自 行寻找和拣选订 购 的 书

４００ ｇ ， 该相 机 的 外壳是坚实 耐 用 的 铝发 中 心 时 参观 了Ｔｏ ｒｕ 货 架机 器人 ， 计籍 。

制 外壳 ， 其装有
一

个用 于 １ ２
￣

２４Ｖ 硬

ｍ ｈ ． ｖｏｇ ｅ
ｌ ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ １ ５ ！代物浪２ ０ １ ６

－

０ ８
？现代制造２９
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Ｆｅａ ｔｕ ｒｅ ｓ

細魏軒職關大離力

ｂ ｃ ｍ 的 约ｗｏ． ． 孔隱极 Ｖ？？

统的轴式装ｓ』？ 〇 相机灯 不 同焦距 ，
、

＾｜ｋ

这样 ， 便能够为我们 的应用 选擁想的

接 卜

．

讀 以ｍ ； ｈ
ｉ

ｉ
ｉ

川 ，

ｖ
： ｈ 、

ｉ佩
蠢 ；

ｉ
ｊ｜＾^

■
Ｂｏｌ

｜
ｉ

Ｍ

＇

ｒ ＾ ， ，Ｌ＾ Ｖ ， （

＾
Ｊ ｎ

＇

， ＾ｙｊ ｉ＾ ！Ｔ＾Ｍ Ｕｆ

尺 十 为 １ ０ ０ｍ ｍｘ５ 〇ｍ ｍｘ２ ０ｍ ｍ ） 取 睡遂｜翁
Ｖｔｏ

出 ， 例 如 ， 药 品 包 装 的 高 度 在 箱子 里 ＿§Ｊ
：

＿ ！ 議 ，
‘

无法 测量 。■

^

为 了 确 定 药 品 包装 盒 的理想 占 位 ，

必漏准确 定药 品包装盒的 外形尺寸 。 ＾． １ １ Ｉｆ Ｉ ！ｆｔ ＩｔＩ ．

此外还必须用
一

台 ２Ｄ 相机拍摄 下药 品图 ３ 客户既能够得到立体 ３ Ｄ 相机 ，
也能够得到 Ｕ Ｓ Ｂ ２ ． ０ 和

一

个兆比特以太网连接

包装盒的基本 图象 ， 能够借助于这样的

丨

，Ｈ￣赚 拉 」ｗ ^

ｉ

＇

Ｊｃ Ｙ ＾ ｆ ｊｔ ｒ ＾
ｊ ｆ＾

，

ｉ ｎ

，

，
Ｍ ／

＇

． ＞
ｉ

ｎ ．^

車 ： 新栋选药 ｉＷ ｔｉ ■ 装 ，
ｔ
ｆ 将 其 置十 令照基

， ―＆＾：

叫 ＡｕＷ ．

ｉ射靡〕 的謂 和娜 又觸Ｉ 二
－  

识 别 。 必 须通 过 巾 多 个 从 各 个方 向 驶 来 匿暹 Ｊ笔
…

ｉ

＇

ｊｕ ｉ ）
ｉ Ｎ ：

）

］ ＾ ；

＞

ｉ ｒ Ｔ ＾ ＾ ｉ

／ ＾ ；
ｉ

ｉ

：＾ ｉ

３
（

，

＇

ｉｗ／ＦｌＳ^ ＾＾
ｉ

ｆｌ ｌ

：

ｉ
，

Ｊ ， ｕ

，

，
＾ ＾ ！

＇

ｌ

］

． Ｉ ＾ ｆ ｉ

ｉ
ｉ

！
！

＇

；
］ Ｊ ｉ

ｌ

ｎ ．＾
ｊ ，

＇

，

「版＂ 卜 』七 Ｕ ．

． ：
Ｈ Ｉ ： 山

另
？

个吸 附拣选 装 ｗ ： 送 到駿 的 约蹄Ｐ／
＾ ＂

？― ■
、

对于 像 Ｍ ａ ｇ ａ ｚ ｉ ｎ ｏ 公 司这样 的企业 ＼＾ ＼

来说 ， 在整体工作流程 中 ， 相机的软件 图 ４ Ｍ ａ ｇ ａ ｚ ｉ ｎ ｏ 公司研制的药品拣选 自动化装置里的立体相机安置在中央位置 ， 在相对靠近正在清空

与 硬件 同 样重要 。 原 因 是相机 的软件的药品批发箱的上方驶过

同 样决 定 着设 备 的 集 成 费 用 。 在提供

Ｅ ｎ ｓ ｅ ｎ ｓ ｏ 相机 的范 围 内 ， 客户 能够得到这样 ， 自动化设备集成变得简单且省时 。 大多数 电子光学照相机只 限于摄取二维

一

个 图像加工处理文库 Ｈ ａ ｌ ｃ ｏ ｎ 的界面为此 ，
Ｅ ｎ ｓ ｅ ｎ ｓ ｏ 相机提供该箱子的可度平面 的 图像 ， 因 而使 人们不能感知到立

和
一个包 罗 万象 的软件研发配套工具 ， 量 的 ３Ｄ 数据 ， 并且能够立 即 嵌入 ， 机体世界的复杂 。

该软件研发配套工具与 Ｇ ｉ

ｇ
－ Ｅ 和 Ｕ Ｓ Ｂ器人还必须与相机进行校准 ， 这借助于由 于 技 术 上 的 综 合性 和 相 对 高 的

的模式是一致 的 。
Ｍ ａ ｇ ａ ｚ ｉ ｎ ｏ 公司使用安装在拣选设备上的校准片可简单实现 。 成本 ，

３Ｄ 图 像 加工处理技 术 现在几乎

Ｓ Ｄ Ｋ 工具 ， 以在该应用 中 与其他程序软件 由 此计算 出 相机的安装位置和 ３ Ｄ未被应用 。 但是 ，
Ｍ ａ ｇ ａ ｚ ｉ ｎ ｏ 公司 用 本

交换 图像数据 。
Ｎ ｉ ｋｏ ｌ ａ ｓＥｎｇ ｅ ｌ ｈ ａ ｒｄ 说 ： 数据 ， 并立 即在坐标系里呈现 ， 整个过文 介 绍 的 应 用 表 明 ， 使 用 Ｅ ｎ ｓ ｅ ｎ ｓ ｏ 立

“

我们在机器人工作系统里 用 Ｅ ｎ ｓ ｅ ｎ ｓ ｏ程再简单不过了 。 体 ３Ｄ 相机能够经济的满足
“

在箱子里

软件研发配套 工 具 中设置 了
一

个为其关于 ３Ｄ 成像系统 目 前主要有 ３Ｄ 扫拣选
”

的严苛要求 。 Ｎ ｉ ｋｏ ｌ ａ ｓＥｎ ｇ ｅ ｌ ｈ ａ ｒｄ

他程序提供点云 的界面 。

”

描仪和 ３ Ｄ 立体相机 ，
３Ｄ 立体相机能单这 样表 述 ：

“

该 相 机 是
一

个结 构 紧 凑

由于有包罗 万象的软件支持 ， 并 以方向获取物体 １ ８ ０

°

的 ３ Ｄ 数据 ， 更加清性 、 测量准确性和价格三方面的理想产

此对机器 人版本的应 用 实现 了最佳化 ， 晰的表现 出 物体的细节 。 目 前工业用 绝品 。

”

Ｇ２３

３ ０ＭＭ 现代制造 ？

Ｊ ５ ！代物流２０ １ ６
－

０８ｍ ｈ ． ｖｏｇｅ ｌ ． ｃｏｍ ． ｃｎ


