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本发明涉及采摘机器人技术领域，具体为一种智能花椒采摘机器人及其采

摘方法，包括框架，所述框架的两侧对称安装有四个驱动机构，所述框架的顶

部安装有机械臂，所述机械臂的输出端安装有采摘机构，所述采摘机构包括连

接板，所述连接板安装于所述机械臂的输出端，所述连接板上安装有传动电机，

所述连接板的顶部安装有壳体，所述传动电机的输出端固定连接有螺旋收集器，

所述壳体的顶部安装有防护罩；本发明视觉传感器的配合，能准确识别花椒果

实与杂物，有效减少误采率，确保只采摘成熟花椒，提高花椒品质，机器人可

长时间连续工作，采摘效率稳定，不受外界因素干扰，大大提高了花椒采收速

度，能在最佳采摘期内完成大量采摘任务。
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1.一种智能花椒采摘机器人，其特征在于：包括框架（2），所述框架（2）

的两侧对称安装有四个驱动机构（1），所述框架（2）的顶部安装有机械臂（3），

所述机械臂（3）的输出端安装有采摘机构（4），所述采摘机构（4）包括连接

板（41），所述连接板（41）安装于所述机械臂（3）的输出端，所述连接板（41）

上安装有传动电机（43），所述连接板（41）的顶部安装有壳体（42），所述

传动电机（43）的输出端固定连接有螺旋收集器（44），所述壳体（42）的顶

部安装有防护罩（47），所述防护罩（47）的外侧壁安装有视觉传感器（46）。

2.根据权利要求 1 所述的一种智能花椒采摘机器人，其特征在于：所述壳

体（42）的外侧壁连通有输送口（45），所述框架（2）的顶部安装有存储机构

（6），所述存储机构（6）的一侧安装有输送机构（5），所述输送机构（5）

包括风机（51）和输送管（52），所述存储机构（6）包括存放壳（61），所述

存放壳（61）的一侧安装有风机（51），所述输送管（52）的一端与所述输送

口（45）的连通，所述风机（51）的进风口与所述输送管（52）连通，所述风

机（51）的出风口与所述存放壳（61）连通。

3.根据权利要求 2 所述的一种智能花椒采摘机器人，其特征在于：所述存

放壳（61）的内侧壁固定连接有筛网（63），所述存放壳（61）的内侧壁滑动

连接有存放抽屉（62）。

4.根据权利要求 1 所述的一种智能花椒采摘机器人，其特征在于：所述框

架（2）的顶部安装有控制器（7）。

5.一种智能花椒采摘机器人的采摘方法，配套如权利要求 1-4 任意一项所

述的一种智能花椒采摘机器人，其特征在于：包括以下步骤：

S1、自动识别花椒；

S2、采摘花椒；

S3、输送花椒；

S4、存储花椒并去除杂质。

6.根据权利要求 5 所述的一种智能花椒采摘机器人的采摘方法，其特征在

于：在所述 S1中，通过视觉传感器（46）识别花椒的颜色，判断其是否成熟，

将识别结果传输给控制系统，控制系统根据花椒的位置信息计算其空间坐标和
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距离。

7.根据权利要求 5 所述的一种智能花椒采摘机器人的采摘方法，其特征在

于：在所述 S2中，控制系统根据计算得到的花椒空间坐标和距离，控制机械臂

（3）运动，机械臂（3）带动采摘机构到达花椒所在位置，进行采摘操作。

8.根据权利要求 5 所述的一种智能花椒采摘机器人的采摘方法，其特征在

于：在所述 S3 中，采摘下来的花椒通过采摘机构（4）上的输送口（45）进入

输送管（52），在风机（51）的作用下，向存储机构（6）输送。

9.根据权利要求 5 所述的一种智能花椒采摘机器人的采摘方法，其特征在

于：在所述 S4 中，存储机构（6）内设有筛网（63），风机（51）启动，对进

入存储机构（6）的花椒进行吹风，将混入的叶子、树枝等杂质通过筛网（63）

吹除。
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一种智能花椒采摘机器人及其采摘方法

技术领域

本发明涉及采摘机器人技术领域，具体为一种智能花椒采摘机器人及其采

摘方法。

背景技术

花椒作为重要的香料及药用植物，其采摘工作目前主要依赖人工。人工采

摘花椒存在诸多问题，如工作环境恶劣，花椒树的倒刺易划伤采摘人员；采摘

效率低下，在花椒最佳采摘期内，人工采摘难以满足需求，导致部分花椒错过

最佳采摘时间，影响品质和商业价值；人工成本不断攀升，增加了花椒的生产

成本。虽然现有一些花椒采摘工具和设备，但仍存在采摘效率低、损伤花椒、

对复杂地形适应性差等不足，无法有效解决花椒采摘面临的难题，为此，提出

一种智能花椒采摘机器人及其采摘方法。

发明内容

有鉴于此，本发明提供一种智能花椒采摘机器人及其采摘方法，以解决或

缓解现有技术中存在的技术问题，至少提供一种有益的选择。

本发明的技术方案是这样实现的：一种智能花椒采摘机器人，包括框架，

所述框架的两侧对称安装有四个驱动机构，所述框架的顶部安装有机械臂，所

述机械臂的输出端安装有采摘机构，所述采摘机构包括连接板，所述连接板安

装于所述机械臂的输出端，所述连接板上安装有传动电机，所述连接板的顶部

安装有壳体，所述传动电机的输出端固定连接有螺旋收集器，所述壳体的顶部

安装有防护罩，所述防护罩的外侧壁安装有视觉传感器。

进一步优选的，所述壳体的外侧壁连通有输送口，所述框架的顶部安装有

存储机构，所述存储机构的一侧安装有输送机构，所述输送机构包括风机和输

送管，所述存储机构包括存放壳，所述存放壳的一侧安装有风机，所述输送管
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的一端与所述输送口的连通，所述风机的进风口与所述输送管连通，所述风机

的出风口与所述存放壳连通。

进一步优选的，所述存放壳的内侧壁固定连接有筛网，所述存放壳的内侧

壁滑动连接有存放抽屉。

进一步优选的，所述框架的顶部安装有控制器。

一种智能花椒采摘机器人的采摘方法，包括以下步骤：

S1、自动识别花椒；

S2、采摘花椒；

S3、输送花椒；

S4、存储花椒并去除杂质。

进一步优选的，在所述 S1中，通过视觉传感器识别花椒的颜色，判断其是

否成熟，将识别结果传输给控制系统，控制系统根据花椒的位置信息计算其空

间坐标和距离。

进一步优选的，在所述 S2中，控制系统根据计算得到的花椒空间坐标和距

离，控制机械臂运动，机械臂带动采摘机构到达花椒所在位置，进行采摘操作。

进一步优选的，在所述 S3中，采摘下来的花椒通过采摘机构上的输送口进

入输送管，在风机的作用下，向存储机构输送。

进一步优选的，在所述 S4中，存储机构内设有筛网，风机启动，对进入存

储机构的花椒进行吹风，将混入的叶子、树枝等杂质通过筛网吹除。

本发明实施例由于采用以上技术方案，其具有以下优点：

一、本发明视觉传感器的配合，能准确识别花椒果实与杂物，有效减少误

采率，确保只采摘成熟花椒，提高花椒品质，机器人可长时间连续工作，采摘

效率稳定，不受外界因素干扰，大大提高了花椒采收速度，能在最佳采摘期内

完成大量采摘任务。

二、本发明采摘机构的梳齿设计和合理的采摘参数调整，有效降低了采摘

过程中对花椒果实的损伤，保证了花椒的完整性和商品价值，履带式运动机构

使机器人能够适应不同地形，如山地、坡地等复杂环境，满足不同地域和生长

条件下的花椒采摘需求，具备自适应调节功能，可根据花椒树的生长形态和果
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实分布自动调整采摘机构的位置和角度，实现全方位采摘覆盖，提高采收率。

上述概述仅仅是为了说明书的目的，并不意图以任何方式进行限制。除上

述描述的示意性的方面、实施方式和特征之外，通过参考附图和以下的详细描

述，本发明进一步的方面、实施方式和特征将会是容易明白的。

附图说明

为了更清楚地说明本申请实施例或现有技术中的技术方案，下面将对实施

例或现有技术描述中所需要使用的附图作简单地介绍，显而易见地，下面描述

中的附图仅仅是本申请的一些实施例，对于本领域普通技术人员来讲，在不付

出创造性劳动的前提下，还可以根据这些附图获得其他的附图。

图 1为本发明的结构图；

图 2为本发明的另一视角结构图；

图 3为本发明存储机构的结构图；

图 4为本发明采摘机构的结构图；

图 5为本发明的方法流程图。

附图标记：1、驱动机构；2、框架；3、机械臂；4、采摘机构；41、连接板；

42、壳体；43、传动电机；44、螺旋收集器；45、输送口；46、视觉传感器；

47、防护罩；5、输送机构；51、风机；52、输送管；6、存储机构；61、存放

壳；62、存放抽屉；63、筛网；7、控制器。

具体实施方式

在下文中，仅简单地描述了某些示例性实施例。正如本领域技术人员可认

识到的那样，在不脱离本发明的精神或范围的情况下，可通过各种不同方式修

改所描述的实施例。因此，附图和描述被认为本质上是示例性的而非限制性的。

下面结合附图对本发明的实施例进行详细说明。

如图 1-5 所示，本发明实施例提供了一种智能花椒采摘机器人，包括框架 2，

框架 2 的两侧对称安装有四个驱动机构 1，框架 2的顶部安装有机械臂 3，机械

臂 3的输出端安装有采摘机构 4，采摘机构 4 包括连接板 41，连接板 41 安装于
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机械臂 3 的输出端，连接板 41 上安装有传动电机 43，连接板 41 的顶部安装有

壳体 42，传动电机 43的输出端固定连接有螺旋收集器 44，壳体 42 的顶部安装

有防护罩 47，防护罩 47 的外侧壁安装有视觉传感器 46。

在一个实施例中，壳体 42的外侧壁连通有输送口 45，框架 2的顶部安装有

存储机构 6，存储机构 6 的一侧安装有输送机构 5，输送机构 5 包括风机 51 和

输送管 52，存储机构 6包括存放壳 61，存放壳 61 的一侧安装有风机 51，输送

管 52 的一端与输送口 45的连通，风机 51的进风口与输送管 52连通，风机 51

的出风口与存放壳 61 连通；通过风机 51 的设置，风机 51 通过输送管 52 将采

摘的花椒输送至存放壳 61中。

在一个实施例中，存放壳 61的内侧壁固定连接有筛网 63，存放壳 61 的内

侧壁滑动连接有存放抽屉 62；通过存放抽屉 62 的设置，便于对存放壳 61内的

花椒进行拿取。

在一个实施例中，框架 2 的顶部安装有控制器 7；通过控制器 7 的设置，对

花椒的采摘进行控制。

一种智能花椒采摘机器人的采摘方法，包括以下步骤：

S1、自动识别花椒；

S2、采摘花椒；

S3、输送花椒；

S4、存储花椒并去除杂质。

在一个实施例中，在 S1 中，通过视觉传感器 46 识别花椒的颜色，判断其

是否成熟，将识别结果传输给控制系统，控制系统根据花椒的位置信息计算其

空间坐标和距离。

在一个实施例中，在 S2中，控制系统根据计算得到的花椒空间坐标和距离，

控制机械臂 3 运动，机械臂 3带动采摘机构到达花椒所在位置，进行采摘操作。

在一个实施例中，在 S3中，采摘下来的花椒通过采摘机构 4上的输送口 45

进入输送管 52，在风机 51 的作用下，向存储机构 6 输送。

在一个实施例中，在 S4中，存储机构 6 内设有筛网 63，风机 51 启动，对

进入存储机构 6的花椒进行吹风，将混入的叶子、树枝等杂质通过筛网 63吹除。
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本发明在工作时：将智能花椒采摘机器人移动至花椒种植区域，启动机器

人，自动识别系统开始工作，通过视觉传感器 46对花椒进行识别，当识别到成

熟花椒后，控制系统计算花椒位置，控制机械臂 3 带动采摘机构 4 进行采摘，

传动电机 43 带动螺旋收集器 44 转动，将花椒进行采摘，采摘下来的花椒通过

输送机构 5 进入存储机构 6，风机 51 同时工作，去除杂质，在采摘过程中，操

作人员可根据实际情况，通过控制系统调整机器人的工作参数，当存储机构 6

快装满时，及时清空存储机构 6，继续进行采摘作业，直至完成该区域的花椒采

摘任务。

以上所述，仅为本发明的具体实施方式，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揭露的技术范围内，可轻易想到

其各种变化或替换，这些都应涵盖在本发明的保护范围之内。因此，本发明的

保护范围应以所述权利要求的保护范围为准。
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图 1
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图 2
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图 3
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图 4
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图 5
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