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产品名称 机器人三维视觉 发那科机器人三维视觉
机器人视觉

公司名称 天津理想动力科技有限公司

价格 面议

规格参数

公司地址 天津市宁河区新华科技城B26-4

联系电话 18622365088 18622365088

产品详情

天津理想动力科技有限公司是集研究、开发、生产和销售为一体，专门从事生产自动化和机器人应用技
术领域的新型科技类公司。 

与世界各大机器人公司如：库卡、A B B、等均保持着紧密的战略合作关系，公司的产品广泛的应用到
了全世界的各行各业。如：点焊、焊接、切割、搬运、打磨、喷涂、装配的机器人系统和自动化专机的

应用。为用户解决方案、给您贴心的服务。

随着计算机技术的发展；出现了基于机器视觉技术的表面缺陷检测技术。这种技术的出现，大大提高了
生产作业的效率，避免了因作业条件，主观判断等影响检测结果的准确性，实现能更好更地进行表面缺
陷检测，机器人三维视觉定位系统，更加快速的识别产品表面瑕疵缺陷。机器视觉技术的应用更多是为
了提高生产效率，降低人力成本。因此，机器人三维视觉，工业生产和管理中的某些人工环节正逐渐被
机器人代替。 

天津理想动力科技有限公司是集研究、开发、生产和销售为一体，专门从事生产自动化和机器人应用技
术领域的新型科技类公司。 

与世界各大机器人公司如：库卡、A B B、等均保持着紧密的战略合作关系，公司的产品广泛的应用到
了全世界的各行各业。如：点焊、焊接、切割、搬运、打磨、喷涂、装配的机器人系统和自动化专机的
应用。为用户解决方案、给您贴心的服务。 

机器人研究的重点转向能在未知、复杂和动态环境中独立完成给定任务的自主式移动机器人的研究。自
主移动机器人的主要特征是能够借助于自身的传感器系统实时感知和理解环境，并自主完成任务规划和



动作控制，而视觉系统则是其实现环境感知的重要手段之一。步型的自主移动机器人视觉系统应用包括
室内机器人自主定位导航、基于视觉信息的道路右测、基于视觉信息的障碍物检测与运动估计以及移动

机器人视觉伺服等。

移动机器人导航中，实现机器人自身的准确定位是一项基本、的功能。移动初器人常用的定位技术包括
以下几种:1.基于航迹推算的定位技术。航迹推算(Dead-Reckoning，DR)是一种使用广艺的定位手段。该
技术的关键是要能测量出移动机器人单位时间间隔走过的距离，以及在这i时间内移动机器人航向的变化
。2.基于信号灯的定位方法。该系统依赖一组安装在环境中已知的信号灯，机器人三维视觉测量，在移
动机名人上安装传感器，对信号灯进行观测。3.基于地图的定位方法。该系统中机器人利用对环境的感
知信息对现实世界进行建模，自动构建一个地图。4.基于路标的定位方法。该系统中机器人利用传感器
感知到的路标的位置来推测自己的位置。5.基于视觉的定位方法。利用计算机视觉技术实现环境的感知
和理解从而实现定位。在不久的将来，多智时代一定会彻底走入我们的生活，有兴趣入行未来前沿产业
的朋友，可以收藏多智时代，及时获取人工智能、大数据、云计算和物联网的前沿资讯和基础知识，让
我们一起携手，人工智能的未来! 

天津理想动力科技有限公司是集研究、开发、生产和销售为一体，专门从事生产自动化和机器人应用技
术领域的新型科技类公司。 

与世界各大机器人公司如：库卡、A B B、等均保持着紧密的战略合作关系，公司的产品广泛的应用到
了全世界的各行各业。如：点焊、焊接、切割、搬运、打磨、喷涂、装配的机器人系统和自动化专机的

应用。为用户解决方案、给您贴心的服务。

工业4.0时代，针对市场零件生产越来越趋于精密化，而用人成本不断，人工效率及稳定性也不高，误检
、漏检比率高。在目前的市场，推出基于机器视觉的检测方法，检测原理是通过CCD相机拍照，软件进
行图像分析，这种方法、高速、非接触的检测。 

就例如螺丝螺母对于品质要求极为严格，发那科机器人三维视觉，而且，螺丝螺母的使用量一般都很大
，一般都是大批量生产，这时外观检测依靠人工是完全应付不过来的，所以只能采用光学影像检测设备
来进行品质检测。实现的过程如下：采集图像→图像预处理→轮廓匹配→位置补正→螺纹检测→数据判
断→数值显示。如下图，利用我们自主研发的软件就可以轻松检测出螺丝的圈数为5圈。 

机器人三维视觉-发那科机器人三维视觉-机器人视觉(诚信商家)由天津理想动力科技有限公司提供。天
津理想动力科技有限公司（www.tjlxdl.com）为客户提供“天津打磨机器人,天津分拣机器人,天津焊接机
器人”等业务，公司拥有“ABB,KUKA,发那科,安川,川崎,现代,OTC”等品牌，专注于工业制品等行业。
欢迎来电垂询，联系人：闫先生。
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