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1.分拣工艺及程序架构

工业机器人末端默认装有吸盘

工具，可以进行芯片的吸取和安装。

（1）对于形状分拣案例程序

只针对CPU和集成电路两个芯片做

形状区分。下图所示为以芯片形状

为依据的分拣程序流程。
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1.分拣工艺及程序架构

芯片形状分拣工艺流程中具体芯片安装位置如下图所示。
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1.分拣工艺及程序架构

（2）对于颜色分拣案

例程序，只针对CPU的两种

颜色（蓝色、白色）做区分。

如下图所示为以芯片颜色为

依据的分拣程序流程。
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1.分拣工艺及程序架构

芯片颜色分拣工艺流程中具体芯片安装位置如下图所示。

蓝色CPU
安装位置

白色CPU
安装位置

电路板A 电路板B
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2.分拣程序编写

（1）新建以工件形状为依

据的分拣程序。

（2）添加回机器人工作原

点程序。
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2.视觉检测程序编写

（3）添加运动指令，经

过芯片料盘取料过渡点和取料

点，先复位然后再置位吸盘取

料信号“ToTDigSucker1”吸

取物料后返回至过渡点，完成

取料过程程序的编写。
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2.视觉检测程序编写

（4）运动至检测点位，

调用视觉检测程序“CVision 

1”，检测完毕后运动至电路

板安装过渡点等待。

注意：若要进行CPU芯

片颜色检测，此时参数值应

选择为2，即CVision2。
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2.视觉检测程序编写

（5）当视觉回传的结果为1时，即

检测结果为OK时，则机器人携工件运动

至CPU安装点；否则机器人运行至集成

电路安装点。

（6）延时一段时间，然后复位吸盘

工具信号，此时工业机器人松开末端的

工件，完成安装步骤，最后机器人返回

值工作原点，分拣流程结束。



10/11

2.视觉检测程序编写

（7）整理后的视觉形状检测程序如下。
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2.视觉检测程序编写

（8）参考视觉形状检测程序的编写方法完成视觉颜色检测程序编写。
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