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引言



随着工业自动化的发展，码垛机

器人作为自动化生产线上的重要

设备，对于提高生产效率、降低

人力成本具有重要意义。

自动化生产需求

固高控制器作为一种高性能的机

器人控制器，对于实现码垛机器

人的精确控制、提高机器人工作

稳定性和效率具有重要作用。

控制器关键作用

背景与意义



国外研究现状
国外在码垛机器人控制系统设计方面起步较早，已经形成了较为成熟的理论体

系和应用技术，如采用先进的控制算法、优化机器人结构等。

国内研究现状
国内在码垛机器人控制系统设计方面虽然起步较晚，但近年来发展迅速，不断

追赶国际先进水平。国内研究主要集中在控制算法的创新、控制系统的优化等

方面。

国内外研究现状



本研究旨在设计一种基于固高控制器的码垛机器人控制系统，

以实现机器人的精确控制、提高工作稳定性和效率，满足自

动化生产线的需求。

研究目的

本研究将首先分析码垛机器人的工作原理和控制需求，然后

设计基于固高控制器的控制系统架构，包括硬件设计和软件

设计。接着，将进行控制系统的实验验证和性能评估，最后

对研究结果进行总结和展望。

研究内容

研究目的和内容
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固高控制器概述



固高控制器简介

固高控制器是一种高性能、高可靠性

的工业自动化控制设备，专为机器人、

自动化设备和其他运动控制应用而设

计。

它采用先进的控制算法和高速处理技

术，能够实现高精度、高速度的运动

控制，满足各种复杂应用场景的需求。



扩展性

固高控制器支持多种扩展模块和接口，方便用户根据实际

需求进行功能扩展和定制，满足个性化需求。

高性能

固高控制器采用高性能处理器和优化的控制算法，能够实

现高速、高精度的运动控制，提高设备的生产效率和产品

质量。

易用性

固高控制器提供友好的用户界面和丰富的功能库，方便用

户进行参数设置、程序编写和调试等操作，降低使用难度。

可靠性

固高控制器采用高品质的元器件和严格的生产工艺，确保

设备的稳定性和可靠性，减少故障率和维护成本。

固高控制器特点



工业机器人

固高控制器可用于工业机器人的

关节控制、轨迹规划、力控制等

方面，提高机器人的运动性能和

操作精度。

自动化设备

固高控制器可用于各种自动化设

备的运动控制，如传送带、机床、

包装机等，实现设备的自动化和

智能化。

运动控制应用

固高控制器还可应用于其他运动

控制领域，如航空航天、军事装

备、医疗器械等，提供高精度、

高可靠性的运动控制解决方案。

固高控制器应用领域
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码垛机器人控制系统设计



1

2

3

采用分层递阶式结构，包括用户层、控制层和执

行层，实现码垛任务的规划、控制和执行。

控制系统架构

采用基于位置、速度和加速度的闭环控制策略，

确保码垛机器人的高精度、高速度和高稳定性。

控制策略

采用标准的工业以太网通讯协议，实现控制器与

上位机、传感器和执行器等设备之间的实时数据

交换。

通讯协议

控制系统总体设计
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执行器选择

选用高精度、高响应速度的伺服电机和减速器等执行器，确保

码垛机器人的运动精度和稳定性。

01

控制器选型

选用高性能的固高控制器，具备丰富的接口和强大的计算能力，

满足码垛机器人的控制需求。

02

传感器配置

配置位置、速度和加速度传感器，实时监测码垛机器人的运动

状态，为控制策略提供准确的数据支持。

硬件设计
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