
基金项目：福建省自然科学基金项目（编号：２０２０Ｊ０１４２９）；宁德师

范学院专项科研基金（编号：２０１９ＺＸ４０２）

作者简介：封燕芳（１９７９—），女，浙江机电职业技术学院讲师，硕

士。Ｅｍａｉｌ：ｆｅｎｇｙａｎｆａｎｇ０２２０＠１６３．ｃｏｍ

收稿日期：２０２３０３１２　　改回日期：２０２３０８０９

犇犗犐：１０．１３６５２／犼．狊狆犼狓．１００３．５７８８．２０２３．６００５３ ［文章编号］１００３５７８８（２０２３）０８００７１０５

基于改进门字形轨迹的番茄生产线ＤＥＬＴＡ
分选机器人轨迹规划
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摘要：目的：解决现有番茄加工生产线ＤＥＬＴＡ机器人在

番茄分选过程中存在的效率低和运动稳定性差等问题。

方法：在对ＤＥＬＴＡ机器人分选系统进行分析的基础上，

将回旋线优化的门字形轨迹用于ＤＥＬＴＡ机器人轨迹规

划。利用回旋线替换门字形轨迹的直角部分，建立以时

间最优为目标的优化模型，通过改进的蚁群优化算法求

解优化后门字形轨迹参数。通过试验对其性能进行分

析。结果：所提方法相比于门字形轨迹和文献［２０］方法

具有更优的平均分选时间和分选成功率，平均分选时间

分别降低了１１．６１％和１．６３％，分选成功率提高了２．０５％

和０．５６％。结论：所提规划方法有效提高了ＤＥＬＴＡ机器

人分选精度和效率。

关键词：ＤＥＬＴＡ机器人；番茄分选；加工生产线；门字形

轨迹；蚁群优化算法；时间最优
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番茄为全球最受欢迎蔬菜之一，在世界上占有重要

地位。中国番茄产量世界第一，但在番茄生产加工方面

还处于较低水平［１］。随着工业和制造业的快速发展，机

器人发展迅速。ＤＥＬＴＡ机器人凭借自身快速、准确、稳

定的特点，在产品分选环节具有非常重要的作用，被广泛

应用于食品领域［２］。在实际应用中，为了降低冲击和提

高稳定性，需要合理规划ＤＥＬＴＡ机器人的运动轨迹。

目前，国内外已有不少研究人员对ＤＥＬＴＡ机器人的

规划方法进行了研究，也有一些较为突出的成果，主要集

中在ＰＨ曲线、门字形轨迹等方法上。苏婷婷等
［３］提出

了一种ＰＨ曲线用于ＤＥＬＴＡ机器人轨迹规划，该法在分

选中具有较高的效率，运行比较稳定，ＤＥＬＴＡ机器人可

以以９０次／ｍｉｎ的速度进行分选。梁旭等
［４］对 ＤＥＬＴＡ

机器人轨迹规划方法进行研究，通过合理有效的轨迹规

划实现了机器人系统更短的运动周期和更高的生产吞吐

量等。刘现伟等［５］将改进的圆弧轨迹规划方法用于

ＤＥＬＴＡ机器人轨迹规划，该法的运动特性曲线比常规门
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型轨迹更平滑自然，其角加速度和末端加速度峰值分别

降低６０％，８０％。姚学峰等
［６］提出了一种改进的ＮＵＲＢＳ

曲线插值算法用于食品ＤＥＬＴＡ分选机器人轨迹规划，与

常规方法相比，该法具有更快的运行效率，规划曲线也更

平滑，能充分发挥了ＤＥＬＴＡ机器人的性能。上述方法虽

然可以生成ＤＥＬＴＡ机器人的运动轨迹，但在实际应用

中，番茄生成线的分选存在效率低、稳定性差等问题，适

应性有待进一步提高。

在此基础上，研究拟提出一种用于ＤＥＬＴＡ机器人轨

迹规划的回旋线优化门字形轨迹。利用回旋线替换门字

形轨迹的直角部分，建立以时间最优为目标的优化模型，

通过改进的蚁群算法求解优化后门字形轨迹参数。通过

试验对所提方法的优越性进行验证，旨在为ＤＥＬＴＡ机器

人轨迹规划方法的发展提供参考。

１　系统概述
ＤＥＬＴＡ机器人食品分选系统的结构如图１所示，主

要由图像收集系统、控制系统、机器人主体、输送机构四

部分构成［７］。图像采集系统安装视觉传感器，在传送带

上采集番茄图像，并将采集图像发送给控制系统。控制

系统处理采集图像，确定抓取路径和位置，控制机器人抓

取指定目标。传送装置以恒定转速运行。

　　图２为食品分选ＤＥＬＴＡ机器人结构，主要由静态平

台、主动臂、从动臂、动态平台、减速器及电机五部分组

成［８］。主动臂和从动臂构成运动支链连接动、静平台，减

速器和电机固定在静平台上，动平台完成分选操作。

图１　系统结构

Ｆｉｇｕｒｅ１　Ｓｙｓｔｅｍｓｔｒｕｃｔｕｒｅ

１．静平台　２．主动臂　３．从动臂　４．动平台　５．减速器及电机

图２　并联机器人结构

Ｆｉｇｕｒｅ２　Ｐａｒａｌｌｅｌｒｏｂｏｔｂｏｄｙ

２　轨迹优化方法
利用回旋线替换门字形轨迹的直角部分，建立了以

最优运行时间为目标的优化模型，并通过改进的蚁群算

法求解了优化后门字形轨迹参数。

２．１　轨迹规划

门字形轨迹如图３所示，为降低复杂度将其划分为

９段，犃犅、犐犑、犅犆、犎犐、犆犇、犎犌、犇犈、犉犌、犈犉 段长度分别

为犺１、犺２、犾１、犾７、犾２、犾６、犾３、犾５、犾４。其中犅犆和犎犐段回旋线

常数犃１，犇犈和犉犌段回旋线常数犃２，圆弧半径为犚。

图３　门字形轨迹

Ｆｉｇｕｒｅ３　Ｇａｔｅｓｈａｐｅｄｔｒａｊｅｃｔｏｒｙ

　　采用正弦修正梯形加速度曲线，修正梯形运动规律

的加速度犪如式（１）所示
［９］。
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式中：

犪ｍａｘ———运行最大加速度，ｍｍ／ｓ
２；

狋———当前时刻，ｓ；

犜———运行时间，ｓ。

对式（１）进行时间积分可以得到修正梯形运动规律的速

度函数，修正梯形运动规律的速度狏如式（２）所示
［１０］。
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对式（２）进行时间积分可以得到修正梯形运动规律

的位移函数，修正梯形运动规律的位移狊 如式 （３）

所示［１１］。
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由式（３）可知，当狋＝犜 时，狊取最大值，位移狊最大值

如式（４）所示。
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由式（４）可知，在轨迹规划，给定位移动狊和加速度

犪ｍａｘ时，该段路径的执行周期如式（５）所示
［１２］。

犜＝
狊

１

８
＋
１

４π（ ）犪ｍａｘ槡
＝

４．８８７２狊

犪ｍａｘ槡 。 （５）

根据式（１）～式（５），可以得到位移、速度、加速度

曲线。

２．２　优化模型

２．２．１　目标函数　采用回旋线优化门形轨迹的直角部

分，以时间最优为优化目标，在给定最大允许加速度情况

下，门字形轨迹路径最短。目标函数如式（６）所示
［１３］。

ｍｉｎ犳 （犇，犚，犃１，犃２，犺１，犺２ ） ＝ 犇 －

２犚＋
犃４１

２４犚３
－

犃８１

２６８８犚７
－犚ｓｉｎ

犃２２

２犚２
＋
犃２２

犚（ ）＋犺１ ＋犺２ ＋

π犚＋
犃２１＋犃

２
２

犚
， （６）

式中：

犇———抓取距离，ｍｍ；

犺１———犃犅 段长度，ｍｍ；

犺２———犐犑段长度，ｍｍ；

犃１———犅犆和犎犐段回旋线常数，ｍｍ；

犃２———犇犈 和犉犌 段回旋线常数，ｍｍ；

犚———圆弧半径，ｍｍ。

２．２．２　约束条件　通过标准门字形分选轨迹给出约束条

件，如式（７）所示
［１４］。

狊．狋．

０＜犇≤３０５

０＜犚≤２５

０≤犃１＜５０

０≤犃２＜５０

０≤犺１＜２５

０≤犺２＜２５

烅

烄

烆

。 （７）

２．３　求解算法

在诸多优化问题解决算法中，蚁群算法能够快速找

到可行的解。因此，对蚁群算法进行适当优化并求解，求

解步骤：

步骤１：初始化蚂蚁参数，根据目标函数中各变量的

可执行解范围以等间隔的方式分割可执行解，将其分割

成（犿＋１）部分，初始化各蚂蚁的初始位置
［１５］。

步骤２：确定信息素，信息素τ如式（８）所示。

τ＝
１

犳（犇，犚，犃１，犃２，犺１，犺２）
。 （８）

根据式（５）对信息素进行计算，并记录最大值τ犫。

步骤３：通过设置转移概率常数与转移概率进行比

较，判断是全局搜索还是局部搜索，每只蚂蚁转移概率计

算如式（９）所示
［１６］。

犘犽犻犼（狀）＝
τ犫－τ

犽
犻犼

τ犫
， （９）

式中：

犘犽犻犼（狀）———蚂蚁犽 从位置犻转到犼的概率（狀 次迭

代）；

τ犫———蚂蚁信息素最优值（狀次迭代）；

τ
犽
犻犼———蚂蚁犽的信息素（狀次迭代）。

将犘犽犻犼（狀）与转移概率常数犘０ 进行比较，小于则进行

局部搜索（邻域内），大于则进行全局搜索。

在进行局部搜索时，（狀＋１）次子代解如式（１０）

所示［１７］。

犡犽（狀＋１）＝犡犽（狀）＋犲－
狀

犖犝， （１０）

式中：

犡犽狀———第犽只蚂蚁的解（狀次迭代）；

犝———邻域空间；

犖———最大迭代次数。

在进行全局搜索时，子代解如式（１１）所示
［１８］。

犡犽（狀＋１）＝犡犽（狀）＋狉犪狀犱（－１，１）×犾， （１１）

式中：

犾———解空间划分区段长度，ｍｍ。

步骤４：更新信息素：蚂蚁搜索后，需要重新计算信息

素值，与当前值比较，如果更好则更新，反之不更新［１９］。
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步骤５：对是否达到最大迭代次数进行判断，达到则

输出最优解，否则转到步骤２。

求解步骤如图４所示。

图４　求解流程图

Ｆｉｇｕｒｅ４　Ｓｏｌｕｔｉｏｎｆｌｏｗｃｈａｒｔ

３　试验结果与分析

３．１　试验参数

为验证所提方法的可行性和优越性，试验ＰＣ选择

１３代酷睿ｉ５ＣＰＵ，主频 ４．６ＧＨｚ，系统 Ｗｉｎｄｏｗｓ１１，

ＤＥＬＴＡ机器人为 ＰＭＡＣ 运动控制 器，驱 动 器 松 下

ＭＡＤＨＴ１５０５，伺服电机松下 ＭＳＭＪ０４２Ｓ，减速机哈默纳

科（ＨＤ），相机华用 ＨＶ０３０ＧＭ，传送带编码器欧姆龙

Ｅ６Ｂ２，使用番茄作为分选目标。为了提高结果的精度，取

２０次平均值。表１为ＤＥＬＴＡ机器人参数。

　　ＤＥＬＴＡ 机器人分选路径为 高 度 ２５ ｍｍ、长 度

３０５ｍｍ的类门字型路径。最大角速度犞ｍａｘ＝１０ｒａｄ／ｓ，

最大角加速度犪ｍａｘ＝４００ｒａｄ／ｓ
２。

表１　机器人基本参数

Ｔａｂｌｅ１　Ｒｏｂｏｔｂａｓｉｃｐａｒａｍｅｔｅｒｓ

参数 单位 数值

静平台半径 ｍｍ ２９０

动平台半径 ｍｍ ５０

关节角范围 （°） ２．９～１１２．８

主动臂长度 ｍｍ ２６０

从动臂长度 ｍｍ ８５０

３．２　仿真分析

为了验证所提方法的可行性，对优化前后门形轨迹

进行了比较分析。完成一次分选获得动平台加速度变化

曲线，优化后动平台加速度变化如图５所示，优化前动平

台加速度变化如图６所示。

图５　优化后动平台加速度变化

Ｆｉｇｕｒｅ５　Ａｃｃｅｌｅｒａｔｉｏｎｃｈａｎｇｅｏｆｄｙｎａｍｉｃｐｌａｔｆｏｒｍ

ａｆｔｅｒｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎ

图６　优化前动平台加速度变化

Ｆｉｇｕｒｅ６　Ｏｐｔｉｍｉｚｅｔｈｅａｃｃｅｌｅｒａｔｉｏｎｃｈａｎｇｅｏｆｔｈｅｆｒｏｎｔ

ｍｏｖｉｎｇｐｌａｔｆｏｒｍ

　　由图５和图６可知，优化后动平台加速度曲线随时

间连续变化，过渡 平 滑，且 加 速 度 变 化 范 围 为 ０～

１２５０ｍｍ／ｓ２，无突变无冲击，运行相对稳定。优化前动

平台加速度曲线随时间连续变化，但在０．２，１．８ｓ左右出

现比较明显的突变，存在明显的抖动现象，运行不稳定，

加速度变化范围为 ０～１９８０ ｍｍ／ｓ２。说明优化后

ＤＥＬＴＡ机器人运行更加稳定，振动更小，提高了抓取控

制的稳定性。

为了验证所提方法的优越性，将ＤＥＬＴＡ机器人以不

同速度在设定轨迹上连续循环１０００次，通过比较实际位

置与理论位置之差，测试其重复精度。番茄的分选速度

设定为４０，６０，８０，１００次／ｍｉｎ，不同速度的位置误差如

表２所示。

　　由表２可知，所示方法在速度为４０～６０次／ｍｉｎ时的

位置误差均在０．５ｍｍ以内，有较好的分选效果，速度为

８０～１００次／ｍｉｎ时的位置误差均在１．０ｍｍ以内，误差有

所提高，但均控制在１．０ｍｍ以内，可满足番茄分选要求，

具有较好的重复精度。

为了进一步验证所提方法的优越性，将所提方法、优

化前门字形轨迹和文献［２０］的轨迹方法进行比较分析，

结果如表３所示。
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表２　不同速度循环位置误差

Ｔａｂｌｅ２　Ｐｏｓｉｔｉｏｎｅｒｒｏｒｏｆｄｉｆｆｅｒｅｎｔｓｐｅｅｄｃｙｃｌｅｓ

速度／

（次·ｍｉｎ－１）
坐标轴

误差／

ｍｍ

速度／

（次·ｍｉｎ－１）
坐标轴

误差／

ｍｍ

４０ 犡 ０．３ ８０ 犡 ０．５

犢 ０．４ 犢 ０．６

犣 ０．４ 犣 ０．８

６０ 犡 ０．５ １００ 犡 １．０

犢 ０．６ 犢 ０．８

犣 ０．４ 犣 ０．９

表３　不同轨迹规划方法分选结果

Ｔａｂｌｅ３　Ｓｏｒｔｉｎｇｒｅｓｕｌｔｓｗｉｔｈｄｉｆｆｅｒｅｎｔｔｒａｊｅｃｔｏｒｙ

ｐｌａｎｎｉｎｇｍｅｔｈｏｄｓ

方法
传送带速度／

（ｍｍ·ｓ－１）

番茄

数量

分选

个数

平均分选

时间／ｓ

分选成

功率／％

所提方法 ５０ ４０００ ３９８０ ０．８００ ９９．５０

门字形轨迹 ５０ ４０００ ３９００ ０．８９３ ９７．５０

文献［２０］方法 ５０ ４０００ ３９５８ ０．８１３ ９８．９５

　　由表３可以看出，所提方法相比于门字形轨迹和文

献［２０］方法具有较好的平均分选时间和分选成功率，平

均分选时间为０．８００ｓ，分选成功率为９９．５０％。相比于门

字形轨迹和文献［２０］方法的平均分选时间分别减少了

１１．６１％和１．６３％，而分选成功率提高了２．０５％和０．５６％。

这是因为利用回旋线优化门字形轨迹的直角部分，以时

间最优为目标建立模型，改进蚁群算法进行求解，从而降

低加速度突变的发生概率，规划路径更优。试验结果表

明，所提方法能有效提高ＤＥＬＴＡ机器人的分选效率和成

功率。

４　结论
研究将回旋线优化的门字形轨迹用于ＤＥＬＴＡ机器

人轨迹规划，建立了以最优运行时间为目标的优化模型，

并通过改进的蚁群算法求解优化后门字形轨迹参数。结

果表明，所提方法具有较优的分选成功率和分选效率，且

位置误差均在１ｍｍ 以内。相比于门字形轨迹和文献

［２０］方法平均分选时间分别降低了１１．６１％，１．６３％，分选

成功率提高了２．０５％，０．５６％。虽然研究做了很多工作，

但仍有需要改进和深入研究的地方。例如，目标函数仅

考虑时间最优，未考虑能量消耗、加速度等。在后期阶

段，应不断完善轨迹规划方法，进一步提高其性能。

参考文献

!"#

严培培
%

面向非典型食品生产的高速机器人分拣系统设计
!&#%

食品与机械
$ '("-$ )'

（
'

）
+ ,*,Y%

SP0 Z Z% W>=: 6;55F 6<8A>?= 8<@<A C<8 ?<?AI;>97G C<<F ;8<FE9A><?

6I6A5D6!&#% J<<F ` 179:>?58I$ '("-$ )'

（
'

）
+ ,*,Y%

!'#

胡国喜
$

王超
$

刘宇珩
%

基于改进光滑滑模阻抗控制的水果分

拣机械人夹持机构控制方法
!&#%

食品与机械
$ '('"$ )Y

（
'

）
+

"')"'-%

W3 [ ]$ 2P0[ V$ QK3 S W% P 9<?A8<G A59:?>cE5 C<8 9G7D;>?=

D59:7?>6D <C C8E>A 6<8A>?= 8<@<A @765F <? >D;8<B5F 6D<<A: 6G>F>?=

D<F5 >D;5F7?95 9<?A8<G !& #% J<<F ` 179:>?58I$ '('"$ )Y

（
'

）
+

"')"'-%

!)#

苏婷婷
$

张好剑
$

王云宽
$

等
%

基于
ZW

曲线的
O5GA7

机器人轨迹

规划方法
!&#%

机器人
$ '("N$ *(

（
"

）
+ *-MM%

43 L L$ \WP0[ W &$ 2P0[ S ^$ 5A 7G% L87d59A<8I ;G7??>?= C<8 7

F5GA7 8<@<A @765F <? ZW 9E8B5!&#% .<@<A>96$ '("N$ *(

（
"

）
+ *-MM%

!*#

梁旭
$

苏婷婷
$

贾智琪
$

等
%

并联
O5GA7

机器人及其轨迹规划方

法综述
!&#%

科学技术与工程
$ '(''$ ''

（
""

）
+ * 'Y"* 'Y,%

QKP0[ ]$ 43 L L$ &KP \ T$ 5A 7G% .5B>5U <C F5GA7 ;787GG5G 8<@<A

7?F >A6 A87d59A<8I ;G7??>?= D5A:<F !& #% 49>5?95 L59:?<G<=I 7?F

/?=>?558>?=$ '(''$ ''

（
""

）
+ * 'Y"* 'Y,%

!M#

刘现伟
$

颉潭成
$

徐彦伟
$

等
%

基于合成运动的
O5GA7

机器人轨

迹规划
!&#%

制造业自动化
$ '('"$ *)

（
Y

）
+ ",')$ *Y%

QK3 ] 2$ &K/ L V$ ]3 S 2$ 5A 7G% O5GA7 8<@<A A87d59A<8I ;G7??>?=

@765F <? 6I?A:5A>9 D<A><?!&#% 17?EC79AE8>?= PEA<D7A><?$ '('"$ *)

（
Y

）
+ ",')$ *Y%

!-#

姚学峰
$

李超
%

基于改进
03.X4

曲线插补算法的食品分拣机

器人轨迹规划
!&#%

食品与机械
$ '(''$ )N

（
)

）
+ N(NM%

SPR ] J$ QK V% L87d59A<8I ;G7??>?= D5A:<F <C C<<F 6<8A>?= 8<@<A

@765F <? >D;8<B5F 03.X4 9E8B5 >?A58;<G7A><? 7G=<8>A:D!&#% J<<F

` 179:>?58I$ '(''$ )N

（
)

）
+ N(NM%

!Y# 1P 2 Z$ QK 2 ]$ 430 & V$ 5A 7G% X>?<9EG78 B>6><? A78=5A G<97A><?

D5A:<F @765F <? 9<7865 C>?5 6A585< D7A9:>?= ! & #% V<D;EA58

P;;G>97A><?6$ '('($ *(

（
"

）
+ ''Y')'%

!N#

宋海涛
$

何文浩
$

原魁
%

一种基于
4KJL

特征的机器人环境感知

双目立体视觉系统
!&#%

控制与决策
$ '(",$ )*

（
Y

）
+ " M*M" MM'%

4R0[ W L$ W/ 2 W$ S3P0 ^% P 6A585< B>6><? 6I6A5D @765F <?

4KJL C57AE85 C<8 8<@<A 5?B>8<?D5?A ;5895;A><? ! & #% V<?A8<G 7?F

O59>6><?$ '(",$ )*

（
Y

）
+ " M*M" MM'%

!,#

伍经纹
$

徐世许
$

王鹏
$

等
%

基于
PF7D6

的三自由度
O5GA7

机械

手的运动学仿真分析
!&#%

软件
$ '("Y$ )N

（
-

）
+ "(N""'%

23 & 2$ ]3 4 ]$ 2P0[ Z$ 5A 7G% ^>?5D7A>96 6>DEG7A><? 7?7GI6>6

<C A:855F5=855<CC855F<D F5GA7 8<@<A @765F <? PF7D6 ! & #%

4<CAU785$ '("Y$ )N

（
-

）
+ "(N""'%

!"(#

张皓宇
$

刘晓伟
$

任川
$

等
%

并联机器人正运动学与
03.X4

轨

迹规划
!&#%

机械设计与制造
$ '('"$ "'

（
*

）
+ 'N'','%

\WP0[ W S$ QK3 ] 2$ ./0 V$ 5A 7G% J<8U78F H>?5D7A>96 9<?A8<G

7?F 03.X4 A87d59A<8I ;G7??>?= C<8 ;787GG5G 8<@<A6!&#% 159:7?>97G

O56>=? 7?F 17?EC79AE8>?=$ '('"$ "'

（
*

）
+ 'N'','%

!""#

朱向楠
$

韦源源
%

基于位置姿势控制的并联机械手运动误差

仿真分析
!&#%

组合机床与自动化加工技术
$ '('"$ "'

（
)

）
+ *,M-%

\W3 ] 0$ 2/K S S% 1<A><? 588<8 6>DEG7A><? 7?7GI6>6 <C ;787GG5G

D7?>;EG7A<8 @765F <? ;<6>A><? 7?F ;<65 9<?A8<G ! & #% 1<FEG78

179:>?5 L<<G 7?F PEA<D7A>9 179:>?>?= L59:?<G<=I$ '('"$ "'

（
)

）
+

*,M-%

（下转第１５４页）

５７

｜Ｖｏｌ．３９，Ｎｏ．８ 封燕芳等：基于改进门字形轨迹的番茄生产线ＤＥＬＴＡ分选机器人轨迹规划



/CC59A <C <D5=7) C7AAI 79>F6 <? G>;>F ;58<e>F7A><? 7?F 7?A><e>F7?A

5?aID5 6A7AE6 >? AI;5 ' F>7@5A>9 ;7A>5?A6 ! & #% O>7@5A56 7?F

15A7@<G>6D$ '(('$ 'N

（
"

）
+ '('-%

!'(# 134P\PO/W _$ O/W[WP0 Z$ 4PQ/W[WPOK1K 4$ 5A 7G%

RD5=7 ) $ 8>9: V7D5G>?7 67A>B7 <>G >? A:5 9<?A5eA <C 7 U5>=:A G<66

;8<=87D >D;8<B56 =GE9<65 :<D5<6A76>6$ >?CG7DD7A><? 7?F

<e>F7A>B5 6A8566 >? ;7A>5?A6 U>A: 0PJQO+ P 87?F<D>65F ;G795@<

9<?A8<GG5F 9G>?>97G A8>7G ! & #% K?A58?7A><?7G &<E8?7G <C VG>?>97G

Z879A>95$ '('"$ YM

（
""

）
+ 5"*Y**%

!'"# LPXP4 K% 1798<;:7=5 F57A: 7?F F5C59A>B5 >?CG7DD7A><?

856<GEA><? >? 7A:58<69G58<6>6 ! & #% 07AE85 .5B>5U6 KDDE?<G<=I$

'("($ "(

（
"

）
+ )-*-%

!''# 4/.WP0 V 0% Z8<856<GB>?= G>;>F D5F>7A<86 785 G57F6 C<8

856<GEA><? ;:I6><G<=I!&#% 07AE85$ '("*$ M"(

（
Y M()

）
+ ,'"("%

!')# VPQO/. Z V% L:5 8<G5 <C D78>?5 <D5=7) （?)）C7AAI 79>F6 >?

>?CG7DD7A<8I ;8<956656$ 7A:58<69G58<6>6 7?F ;G7cE5 6A7@>G>AI ! & #%

1<G59EG78 0EA8>A><? ` J<<F .565789:$ '("'$ M-

（
Y

）
+ " (Y)" (N(%

!'*# ZPLL/.4R0 V V$ 41KLW P /$ SP.0/QQ & 2 [$ 5A 7G% L:5

766<9>7A><?6 <C >?A58G5EH>?-（KQ-）7?F F<U?6A857D >?CG7DD7A<8I

D78H586 U>A: 8>6H <C 978F><B769EG78 F>65765+ L:5 9758;:>GGI6AEFI

!&#% PA:58<69G58<6>6$ '("($ '(,

（
'

）
+ MM"MMY%

!'M# WRLP1K4QK[KQ [ 4% K?CG7DD7A><? 7?F D5A7@<G>9 F>6<8F586 !&#%

07AE85$ '((-$ ***

（
Y "'"

）
+ N-(N-Y%

!'-# QK0O1P.^ /$ OKO/.WRQ1 /$ 2PQQ/0LK0 Q$ 5A 7G%

.5G7A><?6:>; @5AU55? >?A58G5EH>? - 7?F D<8A7G>AI >? ;7A>5?A6 U>A:

E?6A7@G5 9<8<?78I 78A58I F>65765+ /CC59A6 <C 7? 578GI >?B76>B5 <8

?<?>?B76>B5 6A87A5=I!&#% &7D7$ '(("$ 'N-

（
"Y

）
+ ' "(Y' "")%

!'Y# 1K.PQQ/4Z?./\ X$ 0R[3?4 1 .$ 4?0VW/\1P.LR4 _$

5A 7G% L:5 5CC59A6 <C A:5 9<D@>?7A><? <C @E9HU:57A OC7=<D>?5 7?F

C>6: <D5=7) C7AAI 79>F6 <? <e>F7A>B5 6A8566 7?F 85G7A5F 8>6H C79A<86

>? ;85<@565 87A6!&#% J<<F6$ '('"$ "(

（
'

）
+ ))'%

!'N# 2P0[ O O$ 0[3S/0 Q W$ QK S$ 5A 7G% L:5 =EA D>98<@><D5

D<FEG7A56 A:5 ;8<A59A>B5 766<9>7A><? @5AU55? 7 15F>A5887?57? F>5A

7?F 978F><D5A7@<G>9 F>65765 8>6H!&#% 07AE85 15F>9>?5$ '('"$ 'Y

（
'

）
+

))))*)%

!',# 4PLLP. 0$ Z./K44 O$ 13..PS W 1$ 5A 7G% 4A7A>?6 7?F 8>6H <C

>?9>F5?A F>7@5A56+ P 9<GG7@<87A>B5 D5A77?7GI6>6 <C 87?F<D>65F

6A7A>? A8>7G6!&#% L:5 Q7?95A$ '("($ )YM

（
, Y"-

）
+ Y)MY*'%

!)(# V3Q_/. P Q$ RV^/0/ K 4$ XPQP43X.P1P0KP0 .$ 5A 7G%

4A7A>? E65 7?F 8>6H <C F>7@5A56 D5GG>AE6 >? ;<6AD5?<;7E67G U<D5?

>? A:5 2<D5?f6 W57GA: K?>A>7A>B5!&#% P89:>B56 <C K?A58?7G 15F>9>?5$

'("'$ "Y'

（
'

）
+ "**"M'%

!)"#

纪孝联
%

不同他汀类药物对冠心病患者血糖影响的临床观察

!&#%

河南职工医学院学报
$ '(")$ 'M

（
)

）
+ 'YM'YY%

&K ] Q% VG>?>97G <@658B7A><? <C A:5 5CC59A <C F>CC585?A 6A7A>?6 <?

@G<<F =GE9<65 >? ;7A>5?A6 U>A: 9<8<?78I :578A F>65765!&#% &<E8?7G <C

W5?7? 15F>97G V<GG5=5 C<8 4A7CC 7?F 2<8H586$ '(")$ 'M

（
)

）
+

'YM'YY%

!)'# O/QP.3/ &$ Q/JRQQ V$ VR.ZR./P3 V$ 5A 7G% 0) G<?= 9:7>?

;<GIE?67AE87A5F C7AAI 79>F6+ P ?EA8>A><?7G A<<G A< ;85B5?A >?6EG>?

856>6A7?95 766<9>7A5F A< AI;5 ' F>7@5A56 7?F <@56>AIj ! & #%

.5;8<FE9A><? 0EA8>A><? O5B5G<;D5?A$ '((*$ **

（
)

）
+ 'N,',,%

!))# 0/LLQ/LR0 & P$ ^PL\ .% ?) G<?=9:7>? ;<GIE?67AE87A5F C7AAI

79>F6 >? AI;5 ' F>7@5A56+ P 85B>5U !&#% &<E8?7G <C A:5 PD58>97?

O>5A5A>9 P66<9>7A><?$ '((M$ "(M

（
)

）
+ *'N**(%

!)*# 0PSQR. & Q$ 4VW.P/. V O$ 1PS/. P 1$ 5A 7G% O>7@5A56

7D<?= 7G76H7 ?7A>B56+ P 85B>5U ! & #% K?A58?7A><?7G &<E8?7G <C

V>89ED;<G78 W57GA:$ '(()$ -'

（
*

）
+ )-))NY%

（上接第７５页）

!"'# PWP0OP0K 1 P$ PQP_K.PO W% R;;<6>A><?@765F G578?>?= >?

A:5 6:ECCG5F F>CC585?A>7G 5B<GEA><? 7G=<8>A:D !&#% 4<CA V<D;EA>?=$

'("-$ '-+ -*NM%

!")# [P3LP1 & _$ Z.P&PZPLK W X$ OPXWK _ ^$ 5A 7G% /D;>8>97G

6AEFI <C d<@ 69:5FEG>?= 7G=<8>A:D6 >? :7F<<; D7; 85FE95 ! & #%

VI@58?5A>96 7?F K?C<8D7A><? L59:?<G<=>56$ '("Y$ '"

（
"

）
+ "*-"-)%

!"*#

赵利平
$

吴德刚
%

基于小波与模糊相融合的苹果分级算法
!&#%

食品与机械
$ '('($ )-

（
*

）
+ "*'"*M%

\WPR Q Z$ 23 O [% .565789: <? 7;;G5 9G766>C>97A><? 7G=<8>A:D

@765F <? U7B5G5A 7?F CEaaI!&#% J<<F ` 179:>?58I$ '('($ )-

（
*

）
+

"*'"*M%

!"M# P\31PSP V 1$ OPS4 / Q$ _K04R0 Z 0$ 5A 7G% 49855?>?= C<8

P1ZP 8595;A<8 7Ee>G>78I 6E@E?>A 6;59>C>9 D<FEG7A<86 !& #% ZQ<4

R?5$ '("Y$ "'

（
)

）
+ " M')" M)N%

!"-#

贺禹强
$

刘故帅
$

肖异瑶
$

等
%

基于改进
[PZ4R混合算法的变

电站选址优化
!&#%

电力系统保护与控制
$ '("Y$ *M

（
')

）
+ "*)"M(%

W/ S T$ QK3 [ 4$ ]KPR S S$ 5A 7G% Q<97A>?= <;A>D>a7A><? C<8

6E@6A7A><? @765F <? 85C>?5F [PZ4R :I@8>F 7G=<8>A:D!&#% Z<U58

4I6A5D Z8<A59A><? 7?F V<?A8<G$ '("Y$ *M

（
')

）
+ "*)"M(%

!"Y#

朱光耀
%

基于无标定视觉伺服的全向移动机械臂跟踪控制
!&#%

电子测量技术
$ '('($ *)

（
')

）
+ ')',%

\W3 [ S% L879H>?= 9<?A8<G <C E?97G>@87A5F B>6E7G 658B<

<D?>F>859A><?7G D<@>G5 D7?>;EG7A<8 !& #% /G59A8<?>9 1576E85D5?A

L59:?<G<=I$ '('($ *)

（
')

）
+ ')',%

!"N#

王志中
%

基于改进蚁群算法的移动机器人路径规划研究
!&#%

机械设计与制造
$ '("N$ "'

（
"

）
+ '*''**%

2P0[ \ \% Z7A: ;G7??>?= C<8 D<G>G5 8<@<A @765F <? >D;8<B5F 7?A

9<G<?I 7G=<8>A:D!&#% 159:7?>97G O56>=? 7?F 17?EC79AE8>?=$ '("N$

"'

（
"

）
+ '*''**%

!",#

于文妍
$

杨坤林
%

四旋翼无人机串级模糊自适应
ZKO

控制系

统设计
!&#%

机械设计与制造
$ '(",$ "'

（
"

）
+ ''Y')"%

S3 2 S$ SP0[ ^ Q% O56>=? <C 97697F5 CEaaI 65GC7F7;A>B5 ZGO

9<?A8<G 9I6A5D C<8 C<E88<A<8 E?D7??5F 758>7G B5:>9G5 ! & #%

159:7?>97G O56>=? 7?F 17?EC79AE8>?=$ '(",$ "'

（
"

）
+ ''Y')"%

!'(#

徐岩
%

基于改进引力搜索算法的高速并联机器人轨迹优化
!&#%

食品与机械
$ '(''$ )N

（
M

）
+ N'N-%

]3 S% L87d59A<8I <;A>D>a7A><? <C :>=: 6;55F ;787GG5G 8<@<A @765F

<? >D;8<B5F =87B>AI 65789: 7G=<8>A:D!&#% J<<F ` 179:>?58I$ '(''$

)N

（
M

）
+ N'N-%

４５１

营养与活性ＮＵＴＲＩＴＩＯＮ＆ ＡＣＴＩＶＩＴＹ 总第２６２期｜２０２３年８月｜


