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粉料机器人全自动包装机的特点及应用浅析 
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[摘要]文章先分析了粉料机器人全自动包装设备的主要结构特点，包括粉料机器人全自动机械手、供袋机、袋夹装置、输送

装置，随后介绍了实际应用，希望能给相关人士提供有效参考。 
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Abstract: This paper first analyzes the main features of the full-automatic packaging equipment of the powder robot, including the 

full-automatic manipulator of the powder robot, the bag-feeding machine, the bag-holding device and the conveying device, and then 

introduces the practical application, hoping to provide the relevant people with effective reference. 
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引言 

粉料的全自动包装机主要是用来包装颗粒状或粉末状的机械设备，可以促进粉料包装中的供袋、开袋、下料、称

重、封口等过程全面实现自动化管理，在化工包装和食品包装中得到了广泛的推广应用，进一步提高了生产效率，文

章就此对全自动包装机进行具体分析。 

1 机器人全自动包装机 

粉料机器人的全自动包装机主要包括六种部分，粉料包装过程中对于包装质量具有极高的要求，粉状物体具有易

飞扬、物料细等特征，温度最高可达八十摄氏度以上，如果包装的是高温物料，还会对口袋造成一定影响，使口袋整

体硬度降低，无法站立。对于上述几种问题，粉料机器人的诞生能够有效解决。 

1.1全自动机械手 

仿生机械手是整个全自动包装机器人中的核心结构，这种机械手臂主要是模范人类的手指和手臂结构模式制作而

成的。气缸动力驱使下，粉料机器人的手臂可以直接弯曲至口袋的区域。粉料机器人张开手指能够直接将口袋夹住，

随后通过手臂的运动，把口袋传输至夹袋操作区域，等待夹袋设备获得机械手传送过来的货物口袋后，气缸是机械手

的主要动力支撑，能够使粉料机器人发挥出手臂弯曲，手指放开的活动，从而转移到最开始的袋装区域，开始准备抓

取下一个口袋。 

因为粉料机器人的手指主要是在气缸的作用下推动齿轮动作的，整个结构设计十分独特且简单，动作稳定可靠。

机械手运行中，抓袋、夹袋、上袋等动作可以说是一气呵成。粉料机器人中的仿生机械手除了可以用来包装枕式袋之

外，还可以用来包装其他形式的袋，比如双层袋和 M 型袋等，其应用范围十分广泛，在操作运行中还不会对口袋的原

有形状产生任何破话和影响，属于一种创新型的抓袋结构。 

到目前为止，全世界范围中的全自动上袋机都拥有一种共同特点，即粉料机器人操作中的抓袋、拿袋和开袋都是

通过真空吸盘器实现的。口袋的进入供给型主要包括纵向进入和横向进入两种模式。纵向的输入供给主要是指袋库中

口袋的放置形式，即袋的底部正对着取袋位，通过真空吸盘从袋子的底部入手，进行吸附，随后根据压轮作用，促进

其实施纵向运动，将口袋传输至取袋区域，在这一取袋位等待中，口袋主要是一种斜靠站立式，靠着一个倾斜的托板

当中，等待摆动式吸盘取走口袋，通常传统形式下，全自动包装机主要是通过这种方式运行的。但这种粉料机器人在

供给口袋的过程中还存在一定缺陷。第一是没有对口袋长度尺寸进行精确控制，从而导致口袋的长度出现了一定的尺

寸误差。口袋主要是顺着袋子的方向实施纵向运动的，等到出现上袋时机后，凭借袋子的底部位置实施准确定位。由

于吸盘摆动位置始终是一种恒定的状态，因此吸盘在吸附口袋的过程中，在口袋长度公差尺寸方面存在较高要求，如
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果超出了公差的规定，便会导致吸盘无法有效吸附口袋，或口袋吸附位置和口袋之间的距离过大，从而对下一项动作

造成一定影响。第二是对于口袋的强度具有较高要求，如果口袋硬度不满足操作要求，便会导致袋子出现站立不稳的

为，进而开始向前倾倒。因此在这种操作方式下，对于口袋质量具有极高要求。 

横向的供给方式主要是袋库中的口袋方式形式是横向一侧朝前方运输供给模式，真空吸盘主要是针对口袋的两侧

进行吸附，口袋在取袋的过程中，主要是横卧于整个上袋机当中。口袋传输过程中的定位工作主要是根据口袋某一端

的位置进行定位。粉料机器人的机械手在撑开袋子的过程中，对于袋子形状方面没有太多的公差要求。因为上袋机中

的袋子主要是一种横卧状态，并且等待张口，因此对于口袋硬度方面没有太多要求，减少了袋子的制作成本。普通的

口袋如果制作质量要求比较高，每个口袋的制作成本相差 0.1 元的化，对于年产六十万吨的制造厂商而言，其每年的

生产制作费用便会相差 150 万元的费用差距。因此每将这种口袋生产成本减少一些，在拥有较大生产规模的企业中，

便会获得巨大的经济效益。 

1.2供袋机 

供袋机的设置可以充分结合用户的现实需求，放置两个到三个的口袋，每垛中大概拥有 80 到 100 条左右。自动上

袋机中的吸盘在吸取完相应的口袋后，另一边的口袋便会将口袋自动递交上去。这种操作方式，把每垛口袋一个一个

地放置于供袋机中后，剩下的所有工作任务便全部都由自动供袋机和上袋机来进行具体操作。 

1.3袋夹装置 

夹袋装置主要是配合机械手进行操作。从而完成上袋和夹袋的操作。夹袋装置中拥有一种吸盘装袋系统，即将吸

盘设置于夹袋当中，其目的是使机械手无需进行张袋操作，只需要把口袋传输至袋夹区域，便可以直接返回，从而直

接抓取下一个口袋。这种做法在操作过程中，上袋机实施取袋和张袋整个流程能够节约 0.5 到 0.8 秒的时间，为进一

步加快上袋效率，奠定了坚实基础，由于口袋的扩张工作是在口袋中实现的，因此可以有效适应各种形式的口袋。机

械手把袋夹套到口袋上后，通过电子秤结束称重的粉料便会直接灌装到口袋内，但如果口袋自身出现损坏状况，或没

有牢固套装口袋，便会导致粉料灌输中出现物料掉落在袋外的问题。为了有效预防该种问题的发生，需要准确辨别口

袋的开关有没有牢固套装。只要袋口四个角中的一个角没有套牢，开关信号设备便会自动发出预警信息，导致电子秤

里面的物料无法顺利灌装到口袋当中。这种识别系统能够使自动上袋机中的袋夹漏料得到明显下降，减少至万分之一。 

1.4输送装置 

这是一种导入装置，可以使口袋在进入缝包机之前，对口袋实施平整操作，使其始终处于一条直线的状态，从而

方便在缝包折边的过程中能够保持平直的状态顺利进入。为了将口袋导入到装置当中，这种结构还设计了一种活动型

的导入方式，即在口袋流入导入设备前，张开导入系统，而在口袋彻底进入到导入装置当中后，需要将导入装置立刻

关闭，从而使整个口袋维持一种直线形式，最终的操作效果较好。全自动包装机主要是在 PLC 控制设备下完成各项操

作的，同时该软件控制程序经过了多年的工业化生产考核，结合各种国外的先进生产元件，进一步提高了系统的稳定

性。相关电器元件电源都是 24VDC，拥有良好安全性
[1]
。 

2 实际应用 

粉料机器人的全自动包装机在运行操作中，将原本粉料套装线中的四名操作人员，变成一位操作人员，同时这人

只需要实施放置口袋的工作，完全不需要直接进行操作，进而在一定程度上，提升了劳动生产率，减轻了工人劳作强

度。因为粉料机器人内部还拥有防尘处理装置，进而降低了工作环境中的粉尘含量，减少了环境污染问题。应用中的

全自动包装设备的包装能力主要是每小时 800 袋，而实际操作中却达到了每小时 840袋。当下在某一化料生产厂家中，

共设置有六条全自动包装线，通过现场连续操作考核，发现粉料机器人满足该行业稳定、连续运行的基础要求
[2]
。 

3 结语 

综上所述，随着科技的发展，社会生产过程中一些比较繁琐、复杂的生产工作逐渐由智能化机器人所取代。而粉

料机器人这种全自动包装机，便将粉料生产中的供袋、开袋、下料、称重、封口等各个环节全部由转为自动化机器人

进行操作，进而减轻了劳动力负担，提高了生产效率。 
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