
技术前沿

机器视觉

视觉系统
在机器人下芯系统中的应用

视觉系统在机器人下芯系统屮的应用 满足 了机器人作为柔性 自 动化生产线屮要求视觉系统配合的 ；箱要 ， 提

高产品的合格率及产品质量 ， 降低坏境对人的危害 。 机器人 自 动化 芯工艺简化传统下芯流程 ， 实现无人操作 ，

生产效率高 、 精度高 。 经过很多项 目验证 ， 证明机器人 自 动化下芯系统性能稳定可靠 。

文 张峰 长沙长泰机器人有限公司

芯系统中的应用 ， 很好的解决了下

芯精度的问题 ， 提高了产品的合格

率和产品质量 ， 并且降低了人工工

作量 ， 减少了员工在恶劣工作条件

下受到的伤害 。 视觉机器人 自动化

下芯系统正逐渐替代人工下芯成

为铸造行业下芯系统主流 。

枧觉系统在下芯系统中

应用的原理

长泰机器人采用 的三维视觉

系 统通 过 测 量计算 第一个砂芯

砂型 ） 表面的工艺 孔圆 心或者

直角 点 ， 建立工件坐标系 ， 以工

件 坐标 系 为 相对坐标 系 创 建机

器 人 的 运行 轨迹程序 。 对于每

个新送到 的砂芯 （ 砂型 ） ， 由 视

觉 系 统对其 测 量 并建立工件坐

标系 ， 将新建立的工件坐标系更

新原来 的工件坐标系 ， 即更换机

器人的工作轨迹 ， 而新的机器人

工作轨迹是完全符合新砂芯 （砂

型 ） 位姿的 。

视觉系统负责砂芯及砂型的

识别定位 ， 通过对砂芯和砂型的

特征位进行识别 ， 确定砂芯和砂

造行业作为 传统加工 制造

行业 ， 在工业制 造 中 发挥

着非常关键的作用 ， 下芯作为铸

造行业中的
一

种非常重要的工艺 ，

具有较高的技术难度 ， 因 为下芯

的精度直接影响祷件的精度 ， 下

芯的位置偏差会影响金属液在砂

箱 中 的流动 。 以前下芯工艺 中均

采用 人工下芯 ， 作业精度靠人工

保证 作业精度差 ， 工作环境恶劣 ，

工厂空气高粉尘污染 ， 对人体的

危害很大 。 长泰机器人
一直致力

于铸造行业的生产工艺改进 ， 非

常熟悉铸造行业的现场状况 ， 在

应对祷造行业的恶劣工作环境上

有
一套非常完善的解决方案

视觉系统 。

视觉系统在机器人 自 动化下

图 长泰机器人

车钩下芯项 目 中

视觉系统应用
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越性 ， 而且集成 了二维 图

象采集技术 ， 将视觉系统

工作视场 内 的实时 图 象传

送给远端监视器 ， 使得工

作人 员 无需到达现场 即可

通过监视器了解现场状况 。

具有 的 防护等级

使得视觉系统可在祷造下

芯作业的高粉尘环境 中 良

好地工作 并能够准确定位 。 图 视觉定位中的视觉扫描线图

视觉 系统在下芯 系统

中的成功应用 如 图 及图 所示 。 应用实例

视觉在机器人 自动化下芯工艺为 ：

首先将砂型进行视觉扫描 ， 确定

砂型位置 ， 然后再对砂芯进行视

觉扫描 ， 确定砂芯位置 ， 两个位

置确认完成后 ， 机器人会根据视

觉系统传递来的信号进行机器人

姿态的 自 我调整 ， 将机器人夹具

位置调整至最优 ， 再抓取砂芯放

置于砂型 中 ， 进行下芯作业 ， 完

成下芯作业后 ， 机器人 回 原位置

等待 。

机器人 自 动化下芯视觉系统

对砂箱和砂芯的要求为 ： 砂箱和

砂芯位置粗定位精度必须保证在

范 围 内 ， 此范围 为视觉 系

统的扫描搜索范围 ， 范 围过大将

导致整体节拍过长 定位特征不

能破损 ， 这样才能保证下芯的精

度和 准 确性 ， 定位特征将根据砂

芯和砂箱的特点做成相应的形状 ，

适合视觉系统的扫描 。

视觉系统在机器人下芯 系统

中 的应用 技术 日 趋 成熟 ， 其定位

精度高 、 环保 、 高效等优越性 日

趋 凸 显 ， 逐渐得到各大厂家的认

可 。 目 前很多行业的下芯作业都

拥有成熟的使用 经验 。 如铁路行

业摇枕 、 侧架 、 方框芯的机器人

下芯作业 ， 发动机铸造行业缸体 、

缸盖的机器人下芯作业 ， 铁路行

业车钩的机器人下芯作业等 。

齐齐哈尔轨道交通有限公司

作 为铁路机车行业的领头企业 ，

在摇枕 、 侧架铸造工艺 中 十分重

视下芯工艺的精度和效率的提高 ，

工人的安全及企业生产线 自 动化

水平的提高 。 引 进长泰机器人三

维视觉机器人 自动化下芯系统后 ，

由于系统稳定性高 、 易操作 ， 性

能优异 ， 使得新的技术员很快能

够学会其使用方法 ， 功能得到 良

好的 发挥 ， 其使用范 围也在逐步

扩大 。

贵 阳 南车集 团公司在生产俄

罗斯摇枕项 目 中 ， 应用 长泰机器

人视觉下芯系统进行作业 ， 应对

大型砂芯作业 ， 大大降低了 人工

的下芯作业强度 ， 系统稳定高效 ，

机器人作业精度高 ， 得到俄 罗斯

客户的认可 。

山 西成凯车辆配件有限公司

引进长泰机器人视觉下芯系统对

摇枕 、 侧架下芯作业 ， 并与长

泰机器人多次合作 ， 使机器 人视

觉下芯系统得以广泛应用 。

随着人们对视觉系统在机器

人下芯系统中认识的不断提高 ， 希

望能将这一技术扩展到铸造下芯的

各行各业中去 ， 为我国的基础制造

水平的提升做更多的贡献 。 届时 ，

铸造行业三维视觉机器人 自动化下

芯系统将出现井喷式发展。

型的种类 ， 并精确定位砂芯和砂

型 ， 将种类信息和位置信息传送

给机器人控制器 ， 由控制器 自 动

更新机器人抓取砂芯和下芯的工

作路径 ， 从而实现高质量的 自 动

下芯过程 。

视觉 系统 由 结构激光组 成 ，

同 时发射两条相交的激光束 ， 光

束到达物体表面后反射 ， 由视觉

接收器对反射信息进行捕捉 ， 根

据三角算法得到物体表面的信息 。

视觉系统对工件的定位方式分为

两种 ， 方式 ： 通过对工件表面

的 个 圆孔进行测量 ， 从而确定

工件的 维方向数据信息 ；方式

通过对工件直角特征部位进行测

量 ， 从而确定工件的 维方 向数

据信息 。

视觉系统在下芯系统中

应用的忧点

超远的工作距离 ： 正常的工

作距离为 其工作景深为

因此可使得视觉系统在

对砂型或砂芯进行测量时保持较

远的工作距离 ， 确保设备的安全

性和远离污染区域 ， 有效提高设

备的使用寿命 。

多样化工件定位算法 ： 视觉

系统集成多种算法 ， 针对不 同 的

工件和不 同 的定位解决方案 ， 可

选择对应的视觉定位算法 ， 视觉

系统将返回 与算法对应的数据信

息 ， 功能强大 。

超声波准确测量高度 ： 视觉

系统集成了超声波测距技术 ， 可

方便快速 的 利 用 超声 波 测 量 物

体 的 高度 ， 从 而 根据 高 度 判 断

物 体 的 种 类 ， 其 高 度 测 量 精 度

可达 高 度 测 量距 离 为

图象采集技术 ： 不但在精度 、

效率 、 质量及稳定性方面具有优
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