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【57】申請專利範圍
1.　一種搬運機器人，其特徵在於，包括：
結構件，所述結構件被構造為安裝在第一貨架的側方，且能夠沿所述第一貨架上的導軌

在第一方向上相對所述第一貨架移動，其中，所述第一方向平行於所述第一貨架的長度

方向，在所述第一貨架上設有第二庫位；

搬運裝置，安裝於所述結構件上，且能夠沿第二方向相對所述結構件移動，所述第二方

向平行於所述第一貨架的高度方向；以及

識別裝置，安裝於所述搬運裝置，用於獲取第二貨架上第一庫位的識別碼，所述第二貨

架上每個庫位均設置有所述識別碼，所述第二貨架和所述第一貨架相對設置於巷道兩

側；

其中，在針對目標庫位執行取放貨任務時，所述搬運機器人被構造為至少部分地基於所

述識別裝置與所述識別碼的第一偏差量對所述結構件和/或所述搬運裝置的位置進行調
整，所述目標庫位包括所述第一庫位或所述第二庫位，所述第二庫位與所述第一庫位相

對於所述巷道對稱設置；

其中，所述目標庫位為所述第二庫位時，所述第一偏差量包括第一橫向偏差量，所述搬

運機器人被構造為：
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確定所述識別裝置與所述識別碼的所述第一橫向偏差量；根據所述第一橫向偏差量和第

二橫向偏差量控制所述結構件沿所述第一方向移動，直至所述識別裝置與所述目標庫位

之間的橫向偏差量小於或者等於橫向偏差閾值，其中，所述第二橫向偏差量用於表徵所

述第一貨架與所述第二貨架之間的在所述第一方向上的偏差，所述第二橫向偏差量的值

為所述目標庫位與所述識別碼之間的在所述第一方向上的偏差量。

2.　如請求項 1所述的搬運機器人，其中，所述目標庫位為所述第一庫位時，所述第一偏差
量包括第一橫向偏差量和第一高度偏差量；

所述搬運機器人被構造為：

確定所述識別裝置與所述識別碼的所述第一橫向偏差量；根據所述第一橫向偏差量控制

所述結構件沿所述第一方向移動，直至所述識別裝置與所述識別碼之間的第一橫向偏差

量小於或者等於橫向偏差閾值，以使所述搬運裝置在所述第一方向上對準所述目標庫

位；

確定所述識別裝置與所述識別碼的所述第一高度偏差量；根據所述第一高度偏差量控制

所述搬運裝置沿所述第二方向移動。

3.　如請求項 1所述的搬運機器人，其中，所述搬運機器人還包括第一感測器和第二感測
器，所述第一感測器和所述第二感測器分別設置於所述搬運裝置在取放貨方向上的第一

端和第二端，所述第一感測器和所述第二感測器的檢測面分別面向所述第一貨架和所述

第二貨架；

所述第一感測器被構造為在所述結構件沿所述第一方向移動時，識別所述第一貨架的第

一立柱得到第一識別信號，所述第二感測器被構造為在所述結構件沿所述第一方向移動

時，識別所述第二貨架的第二立柱得到第二識別信號，以使所述搬運機器人根據所述第

一識別信號和所述第二識別信號，確定所述第二橫向偏差量。

4.　如請求項 3所述的搬運機器人，其中，所述搬運機器人還被構造為：
確定獲取到所述第一識別信號的第一時間和獲取到所述第二識別信號的第二時間；確定

所述第二時間和所述第一時間之間的差值，得到感應時間差；根據所述感應時間差和所

述搬運機器人的在所述第一方向上的移動速度，確定所述第二橫向偏差量。

5.　如請求項 3所述的搬運機器人，其中，所述搬運機器人還被構造為：
回應於第一次獲取到識別信號，開始記錄所述搬運機器人在所述第一方向上的移動距

離；回應於第二次獲取到識別信號，終止記錄所述搬運機器人的移動距離，將記錄的移

動距離確定為所述第二橫向偏差量；

其中，第一次獲取到的識別信號為所述第一識別信號和所述第二識別信號中的一者，第

二次獲取到的識別信號為所述第一識別信號和所述第二識別信號中的另一者。

6.　如請求項 3所述的搬運機器人，其中，所述搬運機器人還被構造為：
控制所述結構件沿所述第一方向移動；回應於第一次獲取到識別信號，確定所述識別裝

置與所述識別碼的第三橫向偏差量；回應於第二次獲取到識別信號，確定所述識別裝置

與所述識別碼的第四橫向偏差量；根據所述第三橫向偏差量和所述第四橫向偏差量確定

所述第二橫向偏差量；

其中，第一次獲取到的識別信號為所述第一識別信號和所述第二識別信號中的一者，第

二次獲取到的識別信號為所述第一識別信號和所述第二識別信號中的另一者。

7.　如請求項 3-6任一項所述的搬運機器人，其中，所述第一貨架包括多個所述第一立柱，
所述第二貨架包括多個所述第二立柱，每兩個所述第一立柱之間設置有多個庫位，通過

一組所述第一立柱和所述第二立柱得到的所述第二橫向偏差量應用於所述多個庫位。

(2)
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8.　如請求項 1或 2的搬運機器人，其中，所述搬運機器人還包括第一感測器組，所述第一
感測器組包括兩個第一感測器，所述兩個第一感測器沿所述第一方向間隔設置於所述搬

運裝置的第一端；

所述兩個第一感測器的檢測面面向所述第一貨架或所述第二貨架，且被構造為對所述第

二庫位或第一庫位上的貨物進行偏移檢測；

所述搬運機器人被構造為根據所述偏移檢測的檢測資料控制所述結構件在所述第一方向

移動，以調整所述搬運裝置相對所述貨物的位置。

9.　如請求項 8所述的搬運機器人，其中，所述搬運機器人被構造為根據所述兩個第一感測
器的識別信號，判斷所述兩個第一感測器的觸發狀態，並根據所述兩個第一感測器的觸

發狀態，在預設距離內控制所述結構件沿所述第一方向移動至所述兩個第一感測器均處

於未被觸發狀態的位置，其中，所述觸發狀態包括被觸發狀態或未被觸發狀態。

10.   如請求項 8所述的搬運機器人，其中，所述搬運裝置包括裝置本體，所述裝置本體包括
承托台、第一導向件和第二導向件，所述承托台用於承托所述貨物，所述第一導向件和

所述第二導向件分佈於所述承托台的兩側；

所述兩個第一感測器分別設置於所述第一導向件的第一端和所述第二導向件的第一端。

11.   如請求項 8所述的搬運機器人，其中，所述搬運裝置還包括第二感測器組，所述第二感
測器組包括兩個第二感測器，所述第二感測器組與所述第一感測器組沿所述搬運裝置的

取放貨方向對稱設置，所述兩個第二感測器沿所述第一方向間隔設置於所述搬運裝置的

第二端。

12.   一種搬運機器人的取放貨定位方法，其特徵在於，所述方法應用於搬運機器人，所述搬
運機器人包括結構件、搬運裝置以及識別裝置，所述結構件安裝在第一貨架的側方，且

能夠沿所述第一貨架上的導軌在第一方向上相對所述第一貨架移動，所述第一方向平行

於所述第一貨架的長度方向；所述搬運裝置安裝於所述結構件上，且能夠沿第二方向相

對所述結構件移動，所述第二方向平行於所述第一貨架的高度方向；所述識別裝置安裝

於所述搬運裝置上；所述方法包括：

接收到取放貨任務指令，所述取放貨任務指令包括取放貨任務對應的目標庫位；

控制所述搬運裝置運行至所述目標庫位；

通過所述識別裝置獲取第二貨架上第一庫位的識別碼，所述第二貨架和所述第一貨架相

對設置於巷道兩側；

至少部分地基於所述識別裝置與所述識別碼的第一偏差量，對所述結構件和/或所述搬運
裝置的位置進行調整定位，以執行所述取放貨任務，其中，所述目標庫位包括所述第一

庫位或第二庫位，所述第二庫位與所述第一庫位相對於所述巷道對稱設置；

其中，所述目標庫位為所述第二庫位時，所述第一偏差量包括第一橫向偏差量；

所述至少部分地基於所述識別裝置與所述識別碼的第一偏差量，對所述結構件和/或所述
搬運裝置的位置進行調整，包括：

確定所述識別裝置與所述識別碼的所述第一橫向偏差量；

根據所述第一橫向偏差量和第二橫向偏差量控制所述結構件沿所述第一方向移動，直至

所述識別裝置與所述目標庫位之間的橫向偏差量小於或者等於橫向偏差閾值，其中，所

述第二橫向偏差量用於表徵所述第一貨架與所述第二貨架之間在所述第一方向上的偏

差，所述第二橫向偏差量的值為所述目標庫位與所述識別碼之間在所述第一方向上的偏

差量。

13.   如請求項 12所述的方法，其中，所述目標庫位為所述第一庫位時，所述第一偏差量包括
第一橫向偏差量和第一高度偏差量；

所述至少部分地基於所述識別裝置與所述識別碼的第一偏差量，對所述結構件和/或所述
搬運裝置的位置進行調整，包括：

(3)
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確定所述識別裝置與所述識別碼的所述第一橫向偏差量；

根據所述第一橫向偏差量控制所述結構件沿所述第一方向移動，直至所述識別裝置與所

述識別碼之間的第一橫向偏差量小於或者等於橫向偏差閾值，以使所述搬運裝置在所述

第一方向上對準所述目標庫位；

確定所述識別裝置與所述識別碼的所述第一高度偏差量；

根據所述第一高度偏差量控制所述搬運裝置沿所述第二方向移動。

14.   如請求項 12所述的方法，其中，所述搬運機器人還包括第一感測器和第二感測器，所述
第一感測器和所述第二感測器分別設置於所述搬運裝置在取放貨方向上的第一端和第二

端，所述第一感測器和所述第二感測器的檢測面分別面向所述第一貨架和所述第二貨

架；

所述方法還包括：

控制所述結構件沿所述第一方向移動；

獲取所述第一感測器識別所述第一貨架的第一立柱得到的第一識別信號，以及所述第二

感測器識別所述第二貨架的第二立柱得到的第二識別信號；

根據所述第一識別信號和所述第二識別信號，確定所述第二橫向偏差量。

15.   如請求項 14所述的方法，其中，所述根據所述第一識別信號和所述第二識別信號，確定
所述第二橫向偏差量，包括：

確定獲取到所述第一識別信號的第一時間和獲取到所述第二識別信號的第二時間；

確定所述第二時間和所述第一時間之間的差值，得到感應時間差；

根據所述感應時間差和所述搬運機器人在所述第一方向上的移動速度，確定所述第二橫

向偏差量。

16.   如請求項 14所述的方法，其中，所述根據所述第一識別信號和所述第二識別信號，確定
所述貨架偏差，包括：

回應於第一次獲取到識別信號，開始記錄所述搬運機器人在所述第一方向上的移動距

離；

回應於第二次獲取到識別信號，終止記錄所述搬運機器人的移動距離，將記錄的移動距

離確定為所述第二橫向偏差量；

其中，第一次獲取到的識別信號為所述第一識別信號和所述第二識別信號中的一者，第

二次獲取到的識別信號為所述第一識別信號和所述第二識別信號中的另一者。

17.   如請求項 14所述的方法，其中，所述根據所述第一識別信號和所述第二識別信號，確定
所述貨架偏差，包括：

控制所述結構件沿所述第一方向移動；

回應於第一次獲取到識別信號，確定所述識別裝置與所述識別碼的第三橫向偏差量；

回應於第二次獲取到識別信號，確定所述識別裝置與所述識別碼的第四橫向偏差量；

根據所述第三橫向偏差量和所述第四橫向偏差量確定所述第二橫向偏差量；

其中，第一次獲取到的識別信號為所述第一識別信號和所述第二識別信號中的一者，第

二次獲取到的識別信號為所述第一識別信號和所述第二識別信號中的另一者。

18.   如請求項 14-18任一項所述的方法，其中，所述第一貨架包括多個所述第一立柱，所述
第二貨架包括多個所述第二立柱，每兩個所述第一立柱之間設置有多個庫位，通過一組

所述第一立柱和所述第二立柱得到的所述第二橫向偏差量應用於所述多個庫位。

19.   如請求項 13或 14所述的方法，其中，所述搬運機器人還包括第一感測器組，所述第一
感測器組包括兩個第一感測器，所述兩個第一感測器沿所述第一方向間隔設置於所述搬

運裝置的第一端；所述兩個第一感測器的檢測面面向所述第一貨架或所述第二貨架；

在所述至少部分地基於所述識別裝置與所述識別碼的第一偏差量，對所述結構件和/或所
述搬運裝置的位置進行調整之後，所述方法還包括：

(4)
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分別獲取兩個所述第一感測器的第三識別信號和第四識別信號；

根據所述第三識別信號和所述第四識別信號，判斷兩個所述第一感測器是否被觸發；

根據兩個所述第一感測器是否被觸發，調整所述搬運裝置。

20.   如請求項 19所述的方法，其中，所述兩個第一感測器包括第一個第一感測器和第二個第
一感測器；

所述根據兩個所述第一感測器是否被觸發，調整所述搬運裝置，包括：

若所述第一個第一感測器被觸發，且所述第二個第一感測器未被觸發，則控制所述結構

件在第一預設距離內在所述第一方向上朝所述第二個第一感測器指向所述第一個第一感

測器的方向移動，直至所述兩個第一感測器均未被觸發；

若所述第一個第一感測器未被觸發，且所述第二個第一感測器被觸發，則控制所述結構

件在第二預設距離內在所述第一方向上朝所述第一個第一感測器指向所述第二個第一感

測器的方向移動，直至兩個所述第一感測器均未被觸發。

21.   如請求項 12所述的方法，其中，在所述至少部分地基於所述識別裝置與所述識別碼的第
一偏差量，對所述結構件和/或所述搬運裝置的位置進行調整之前，所述方法還包括：
確定所述識別碼的中心點座標；

獲取所述識別裝置的中心點座標；

計算所述識別碼的中心點座標與所述識別裝置的中心點座標之間的偏移量，得到所述第

一偏差量。

22.   一種搬運機器人，其特徵在於，包括：至少一個處理器和記憶體；
所述記憶體存儲電腦執行指令；

所述至少一個處理器執行所述記憶體存儲的電腦執行指令，使得所述至少一個處理器執

行如請求項 12-21任一項所述的搬運機器人的取放貨定位方法。
23.   一種倉儲系統，其特徵在於，包括第一貨架、第二貨架和搬運機器人；

所述第二貨架和所述第一貨架相對設置於巷道兩側；

所述第一貨架包括第二庫位，所述第一貨架設有沿第一方向的導軌，所述第一方向平行

於所述第一貨架的長度方向；

所述第二貨架上每個庫位均設置有識別碼，所述第二貨架包括第一庫位，所述第二庫位

與所述第一庫位相對於所述巷道對稱設置；

所述搬運機器人包括結構件、搬運裝置和識別裝置；所述結構件安裝在所述第一貨架的

側方，且能夠沿所述第一貨架的導軌在所述第一方向相對所述第一貨架移動；所述搬運

裝置安裝於所述結構件上，且能夠沿第二方向相對所述結構件移動，所述第二方向平行

於所述第一貨架的高度方向；所述識別裝置安裝於所述搬運裝置，用於獲取所述第一庫

位的識別碼；其中，在針對目標庫位執行取放貨任務時，所述搬運機器人被構造為至少

部分地基於所述識別裝置與所述第一庫位的識別碼的第一偏差量，對所述結構件和/或所
述搬運裝置的位置進行調整，所述目標庫位包括所述第一庫位或所述第二庫位；

其中，所述目標庫位為所述第二庫位時，所述第一偏差量包括第一橫向偏差量，所述搬

運機器人被構造為：

確定所述識別裝置與所述識別碼的所述第一橫向偏差量；根據所述第一橫向偏差量和第

二橫向偏差量控制所述結構件沿所述第一方向移動，直至所述識別裝置與所述目標庫位

之間的橫向偏差量小於或者等於橫向偏差閾值，其中，所述第二橫向偏差量用於表徵所

述第一貨架與所述第二貨架之間的在所述第一方向上的偏差，所述第二橫向偏差量的值

為所述目標庫位與所述識別碼之間的在所述第一方向上的偏差量。

24.   一種電腦可讀存儲介質，其特徵在於，所述電腦可讀存儲介質中存儲有電腦執行指令，
當處理器執行所述電腦執行指令時，實現如請求項 12-21任一項所述的搬運機器人的取
放貨定位方法。
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25.   一種電腦程式產品，包括電腦程式，其特徵在於，所述電腦程式被處理器執行時實現如
請求項 12-21任一項所述的搬運機器人的取放貨定位方法。

圖式簡單說明

通過閱讀下文優選實施方式的詳細描述，各種其他的優點和益處對於本領域普通技術人

員將變得清楚明瞭。附圖僅用於示出優選實施方式的目的，而並不認為是對本申請的限制。

而且在整個附圖中，用相同的參考符號表示相同的部件。在附圖中：

圖 1為本申請實施例提供的倉儲系統的結構示意圖；
圖 2為本申請實施例提供的倉儲系統的側視圖；
圖 3為本申請實施例提供的第一貨架和搬運機器人的結構示意圖；
圖 4為本申請實施例提供的搬運機器人的結構示意圖；
圖 5A為本申請實施例提供的搬運裝置和識別裝置的結構示意圖；
圖 5B為本申請實施例提供的搬運裝置和識別裝置的另一視角的結構示意圖；
圖 5C為圖 5B中 A處放大圖；
圖 6為本申請實施例提供的第一貨架的結構示意圖；
圖 7為本申請實施例提供的第二貨架的局部結構示意圖；
圖 8為本申請實施例提供的搬運裝置、識別裝置和識別碼的位置關係示意圖；
圖 9為本申請實施例提供的搬運裝置、識別裝置和識別碼的位置關係示意圖；
圖 10為本申請實施例提供的搬運裝置、識別裝置和識別碼的位置關係示意圖；
圖 11為本申請實施例提供的搬運裝置、識別裝置和識別碼的位置關係示意圖；
圖 12為本申請實施例提供的識別裝置和識別碼的偏差示意圖；
圖 13為本申請實施例提供的識別裝置和識別碼的偏差示意圖；
圖 14為本申請實施例提供的第一貨架和第二貨架的偏差、識別裝置和識別碼的偏差示意圖；
圖 15為本申請實施例提供的搬運裝置和識別裝置的俯視圖；
圖 16為本申請實施例提供的第二橫向偏差量的測量示意圖；
圖 17為本申請實施例提供的一種搬運裝置與貨物的位置關係示意圖；
圖 18為本申請實施例提供的另一種搬運裝置與貨物的位置關係示意圖；
圖 19為本申請實施例提供的又一種搬運裝置與貨物的位置關係示意圖；
圖 20為本申請實施例提供的再一種搬運裝置與貨物的位置關係示意圖；
圖 21為本申請實施例提供的搬運機器人的取放貨定位方法的流程示意圖；
圖 22示出了本申請實施例提供的搬運機器人的結構框圖。
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