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产品名称 分接头式交换机 1756-IR12 耐振动 耐高温

公司名称 厦门盈亦自动化科技有限公司

价格 677.00/件

规格参数 品牌:A-B
型号:1756-IR12
产地:美国

公司地址 厦门市集美区宁海三里10号1506室

联系电话 0592-6372630 18030129916
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首先，3D 智能相机通过激光扫描，获取料筐中工件的图片信息，并通过自身的软件系统，形成高精度的
3D点云数据，从而实现对工件状态的实时监控和数据获取。在项目初期调试阶段，智能相机软件系统会
主动收集大量的图片信息并通过深度学习标注训练工具软件系统，对不同状态的工件图片进行分类识别
，完成工件模型识别训练，使智能系统达到稳定的、高效的工作状态。

系统在获得工件状态点云图像后，其软件计算系统经过大量的数据计算，完成物理信息系统的转换，获
取所有工件姿态、位姿矫正和选取抓取点等数据信息，该数据信息即为该案例的工程参数。此时根据智
能相机主控软件的参数设置，系统会自主的编写机器人逻辑控制程序，根据点云图像判断工件的堆叠层
级，规划工件抓取顺序，并在虚拟仿真环境下生成机器人运动路径轨迹，至此机器人系统完成了主动获
取外界环境参数并主动规划作业任务的能力。机器人系统自动生成的路径轨迹如图4所示。

图4 机器人系统自动生成的路径轨迹

因为工件处于“深坑”式的料筐中，所以机器人在抓取过程中，需要寻找一个合适的姿态完成工件的抓
取，特别是靠近料筐边缘的工件，一侧是工件，另一侧是料筐壁，所以很容易导致机器人与料筐壁发生
碰撞，因此机器人在完成作业路径规划后，根据料筐模型的位置参数，可以在虚拟仿真软件环境下做移
动路径轨迹的仿真计算，确保机器人自动规划的抓取姿态和轨迹路径是安全可靠的。机器人抓取姿态和



路径轨迹的仿真计算如图5所示。

图5 机器人抓取姿态和路径轨迹的仿真计算

3D智能相机的应用，使传统工业机器人实现了智能制造自感知和高柔性的核心要求，但是这只是执行层
面的提升，而管理层面和计算层面的问题，还需要先进的信息系统和计算系统来支撑。

（3）基于5G通信和云端计算的数据传输和处理系统工业机器人的智能化应用过程中，设置了大量的传
感器来收集物理对象的信息，并通过信息物理系统将这些信息转换成数字信号，机器人通过对这些数字
信号的解读来实现对物理对象的监控和外在环境的感知，所以整个系统的数据传输能力和数据处理能力
决定了该系统的智能化水平。本项目案例采用了5G的数据传输方式和华为云端服务器的数据处理方式，
具体逻辑架构如图6所示。

图6 数据传输与处理系统逻辑图

机器人系统和智能相机系统将收集到的大量的数据通过5G网络时时传递到工厂SAP云端服务器，经现场
测试，5G网络提供超过100Mb/s的上行速率，保证了高清图像和机器人动态数据的无差错传输，数据传
递过程零数据丢失和零宕机，保证数据的实时传递和稳定传输，特别是数据自动加密和数据自动备份，
使整个数据系统更加安全可靠。云端服务器在收到数据信息后，能够快速解析、处理与存储，并通过5G
将命令信息反馈给机器人执行端控制器，使机器人能够快速、准确地移动，高效的完成生产任务。另一
方面，云端服务器通过分析获取的关于机器人系统动态运行数据，可以反之监测机器人的运行状态，提
供预测性维护和避免突发性故障，从而提高机器人系统的工作效率和保证产品质量。

在工厂管理层面，通过云端服务器的应用，客户可以利用共享的软硬件资源灵活的调用云端信息，云端
服务器可以有效地将销售、制造、储存甚至网络等数据信息整合起来形成动态共享信息资源池，从而帮
助管理层实现正确决策和市场迅速响应。

3.4 实践效果

该项目的成功规划和实施，不但解决了客户的生产瓶颈问题，还在客户有限的成本投入内完成了工厂产
业化升级，帮助客户提前转变了生产管理模式。

1）完成了工业机器人的智能化应用，3D视觉系统和智能软件系统使传统工业机器人变得更加“聪明”
，可以主动识别多种型号产品并完成在任意姿态下的智能拾取与自主规划路径的智能搬运，实现了智能
制造的自感知、高柔性的核心要求，真正做到了完全替代工人，而且远远高于工人的工作效率。

2）5G通信技术与云端服务器的应用，一方面极大地提高了设备生产效率和企业管理效率；另一方面与
传统生产管理模式相比，客户以长期租赁的方式获得的稳定的数据系统，并且随时享受迭代升级的服务
，也减少了维护人员的投入成本，同时享有更加装业团队的维护与培训服务，间接的降低了企业运营成
本，增强了产品在市场上的竞争力。

04结束语

随着全球制造业的快速发展，工业机器人技术已经得到了广泛的应用和开发，当今面对智能制造的发展
要求，机器人很难再单纯的依靠传统应用模式来实现价值大化，因此工业机器人的智能化应用是智能制
造时代必然选择。3D视觉技术、信息物理系统、大数据、5G和云计算等新科技的快速发展为工业机器人
的智能化应用提供了可靠支持，能够帮助企业在传统工业机器人基础上实现更大的提升生产效率和优化
管理系统，使企业主动地占据有利的竞争位置和具备更大的竞争优势。
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