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[摘 要] 垃圾分拣是为了将可回收垃圾进行细化分拣，让可以回收再利用的垃圾与不可回收垃圾区分开来

的方式，通常进行垃圾分拣工作的设备多数还是需要人工将可回收垃圾从混合垃圾内手动分拣，所需要的

人工成本巨大，且传统的垃圾分拣设备体积较大，内部容易堆积灰尘和垃圾，导致在清理内部时较为困难，

还比较的费时费力，清洁效率也不高。因此，当下急需对现有的垃圾回收处理方式进行革新，通过新的技

术手段进行改进和优化。
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[Abstract] Garbage sorting is a way to refine the sorting of recyclable waste and distinguish it

from non recyclable waste. Most of the equipment used for garbage sorting still requires manual

sorting of recyclable waste from mixed waste，which incurs huge labor costs. Moreover，traditional

garbage sorting equipment has a large volume and is prone to accumulating dust and garbage inside，

making it difficult and time-consuming to clean the interior. The cleaning efficiency is also

not high. Therefore，there is an urgent need to innovate the existing methods of garbage recycling

and disposal，and improve and optimize them through new technological means.
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引言

在当今快速发展的社会中，环境保护和资源循环利用已

成为全球关注的焦点。垃圾处理作为环境保护的重要组成部

分，其效率和效果直接影响到生态平衡和可持续发展。然而，

传统的垃圾分拣方式存在诸多弊端，如人工成本高、设备体

积庞大、清洁困难等，这些问题严重制约了垃圾处理行业的

进一步发展。而随着人工智能技术的不断进步，机器视觉作

为 AI 领域的一个重要分支，为垃圾分拣提供了新的解决方

案。基于 AI 人工智能机器视觉的垃圾分拣技术，通过智能识

别和自动分类，能够显著提高分拣效率，降低人工成本，同

时减小设备体积，简化清洁过程，提高清洁效率。这一技术

的应用，不仅能够优化现有的垃圾回收处理方式，还能够推

动整个行业的技术革新和产业升级。本文将深入探讨基于 AI

人工智能机器视觉的垃圾分拣技术与设备的研发与应用，分

析其技术原理、优势特点以及在实际应用中的效果和挑战。

通过这一研究，我们希望能够为垃圾处理行业提供更加高效、

环保、智能的解决方案，为实现绿色发展和生态文明建设贡

献力量。

1 传统垃圾分类方法存在的问题

传统的垃圾分类方法存在着许多问题。传统的垃圾分类

方法需要人工参与，这不仅费时费力，而且容易出现误分类

的情况。并且传统的垃圾分类方法只能对垃圾进行简单的分

类，无法对垃圾进行更加细致的分类，例如对于可回收垃圾

的分类只能分为纸张、塑料、金属等几类，无法对不同种类
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的塑料进行区分。此外，传统的垃圾分类方法还存在着分类

效率低、分类准确率低等问题，这些问题都严重影响了垃圾

分类的效率和质量。因此，需要一种更加高效、准确的垃圾

分类方法来解决这些问题。

2 机器视觉技术的基本原理

机器视觉技术是一种基于计算机视觉和人工智能的技

术，它可以通过摄像头或其他传感器获取图像或视频数据，

并通过算法和模型对这些数据进行分析和处理。在垃圾分类

领域，机器视觉技术可以通过对垃圾图像进行分析和识别，

实现自动化的垃圾分类。其基本原理是将垃圾图像输入到计

算机中，通过图像处理算法对图像进行预处理，提取出图像

的特征信息，然后将这些特征信息输入到分类模型中进行分

类。分类模型可以是传统的机器学习算法，也可以是深度学

习算法，如卷积神经网络（CNN）。分类模型通过学习大量的

垃圾图像数据，可以自动地对垃圾进行分类，从而实现自动

化的垃圾分类。机器视觉技术的优点是可以实现高效、准确、

自动化的垃圾分类，可以大大提高垃圾分类的效率和准确性。

同时，机器视觉技术还可以通过对垃圾图像进行分析，提取出

垃圾的特征信息，为垃圾的再利用和回收提供有价值的信息。

3 基于AI人工智能机器视觉的垃圾分拣设备

为解决传统的垃圾分拣技术设备成本高、效率低等问题，

本文在此研究探讨一种基于 AI 人工智能机器视觉的垃圾分

拣技术设备。这种基于 AI人工智能机器视觉的垃圾分拣设备

由主体机构、控制机构、运输机构和分拣机构构成。控制机

构位于主体机构上方，运输机构位于其下方，而分拣机构则

位于主体机构内部。

具体而言，分拣机构由活动槽、卡块、可移动摄像头、

安装块、滑动块、升降杆和自动抓取手组成；主体机构包括

箱体、进料箱、安全门、分料板、支撑柱和挡泥板；控制机

构由控制箱、散热口、触摸屏、指示灯、控制旋钮、电源开

关、接线管和维修门组成；运输机构则由固定支架、旋转电

机、联动皮带、转动轴、传输带和清洗槽所构成。

4基于AI人工智能机器视觉的垃圾分拣设备的技术优势

与现有技术相比，这种基于 AI人工智能机器视觉的垃圾

分拣技术设备的优势有以下几点：

1.通过设置在活动槽内部卡块下端的可移动摄像头的

AI 识别，将信息传输到位于后方的自动抓取手，让其进行自

动抓取分拣工作，将识别出的可回收垃圾与不可回收垃圾进

行分开，提高了垃圾分拣效率，也减少了传统分拣工作需要

的大量人工成本。

2.通过设置的控制箱将设备的全部控制权限进行整合，

让操作工人在进行操作机器时可以更加的便捷，减少了不必

要的步骤，提高了工作效率。

3.通过设置的安全门对设备在工作后进行清洁，保持设

备内部的干净，并且设置的清洗槽也可以在清洗设备内部时

进行喷水清洁，使得清洁更加干净，也方便将清洗过后的水

流排出设备，提高进行清洁的效率。

5基于AI人工智能机器视觉的垃圾分拣设备的使用实例

下面将结合附图对本文所探讨的基于 AI 人工智能机器

视觉的垃圾分拣技术设备进行更加清晰的描述。

如图1所示，本文所探究的这种基于AI人工智能机器视觉

的垃圾分拣设备，包括主体机构1、控制机构2、运输机构3和

分拣机构4。控制机构2位于主体机构 1的上方，运输机构3

位于控制机构2的下方，分拣机构4位于主体机构1的内部。

图 1

主体机构 1由箱体 101、进料箱 102、安全门 103、分料

板 104、支撑柱 105 和挡泥板 106 组成。箱体 101 为设备的

核心，其左侧外端固定安装有进料箱 102，用于投入待分拣

的垃圾；前端活动安装有安全门 103，便于在机器故障或不

使用时对内部进行清洗；右侧外端固定安装有分料板 104，

用于将可回收与不可回收垃圾分离；箱体下端固定安装有支

撑柱 105，确保设备运行时的稳定性；箱体上端左侧固定安

装有挡泥板 106，防止垃圾投入时散落在设备顶部。

其中箱体 101 的设计对内部装置起到保护作用，确保分

拣工作的安全进行。进料箱 102 不仅引导垃圾进入设备，还

确保了分拣流程的顺畅。安全门 103 的存在使得设备内部的

清洁和维护变得更加方便。分料板 104 的设置有助于高效地

区分不同类型的垃圾，实现资源的合理回收。支撑柱 105 为

整个设备提供了必要的支撑，保障了运行的平稳。挡泥板 106

则有效防止了垃圾投入时对设备顶部的污染，起到了良好的

阻挡效果。

控制机构 2由控制箱 201、散热口 202、触摸屏 203、指

示灯 204、控制旋钮 205、电源开关 206、接线管 207 和维修
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门 208 组成。控制箱 201 整合了设备的控制系统，便于操作

和维护；散热口 202 位于控制箱 201 左端内侧，负责排出内

部设备运行产生的热量，确保设备正常运行；触摸屏 203 安

装在控制箱 201 前端，用于程序控制和操作修改；指示灯 204

位于触摸屏 203 下方，通过不同的灯光提示设备状态，便于

操作人员识别；控制旋钮 205 安装在指示灯 204 下方，用于

调节设备运行速度；电源开关 206 位于指示灯 204 右侧，用

于设备的开启和关闭；接线管 207 连接控制箱 201 下端，负

责将内部线路与设备各区域相连；维修门 208 活动安装在控

制箱 201 后端，便于快速进入控制箱进行器件维修。如图 2

所示。

图 2

通过这些精心设计的组件，控制机构 2不仅提高了设备

的使用便捷性，还增强了设备的运行稳定性和维护效率。散

热口202确保了设备在长时间运行中的散热需求，触摸屏203

和控制旋钮 205 提供了直观和灵活的操作界面，指示灯 204

和电源开关 206 则为操作人员提供了设备状态的即时反馈和

控制手段。接线管 207 和维修门 208 的设计考虑了设备的长

期运行和维护需求，确保了设备的可靠性和维修的便捷性。

如图 3所示。

图 3

运输机构 3 由固定支架 301、旋转电机 302、联动皮带

303、转动轴 304、传输带 305 和清洗槽 306 组成。旋转电机

302 安装在固定支架 301 的上端，为整个运输装置提供动力。

联动皮带 303 连接在旋转电机 302 的传动端外侧，带动转动

轴 304 旋转。转动轴 304 的旋转进一步驱动传输带 305 滚动，

实现垃圾的运输和分拣。清洗槽 306 位于传输带 305 下方，

便于分拣工作完成后对设备进行清洗，保持运输装置的清洁。

当 AI 人工智能机器视觉垃圾分拣设备开始工作时，首先

需要接通外接电源，然后通过控制箱201前端的电源开关206

启动设备。接下来，通过进料箱 102 将待分拣的垃圾送入设

备内部。旋转电机 302 驱动联动皮带 303 旋转，进而带动转

动轴 304，使位于转动轴 304 外端的传输带 305 运转，将垃

圾运输至设备内部。在内部，安装在活动槽 401 内部的卡块

402 下端的可移动摄像头 403 利用 AI 技术进行识别，筛选出

可回收垃圾。这些垃圾随后被后方的自动抓取手 407 抓取，

并放置到分料板 104 右侧的槽内，以便进一步传输。分拣任

务完成后，安全门 103 打开，便于对设备内部进行清理。同

时，清洗槽 306 用于收集清洗设备内部时使用的水，然后将

其排出设备，确保设备内部保持清洁。

结语

基于 AI 人工智能机器视觉的垃圾分类技术和设备的研

发与应用是一个非常有前景的领域。随着人们环保意识的不

断提高，垃圾分类已经成为了一个全球性的问题。而传统的

垃圾分类方式存在着效率低、准确率不高等问题，这些问题

可以通过 AI 人工智能机器视觉技术得到有效解决。因此，未

来该领域的研究和应用将会得到更多的关注和投入。
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