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传感器

机器人定位引导的
“

眼睛
”

近两年内 ， 机器人在中国市场销量达到全球的 １ ／５
， 成为全球第一大工业机器人市场 。 未来机器人

技术将在通信 、 感知 、 处理等多个方面取得突破 。 其中 ’ 多行业技术对机器人的嵌人式应用将更加深人 。

作为机器人的
“

眼睛
”

， 机器视觉是使机器人具有感知功能的系统 ， 该系统通过视觉传感器获取图像进

行分析 ， 让机器人能够辨识物体 、 实现检查 、 定位及测量等功能 。
Ｓ ＩＣＫ 的视觉传感器 Ｉｎｓｐｅｃｔｏｒ 具有优

异的产品性能 ， 灵活易用的软件 ， 强大的定位工具 ， 可以为此类应用提供最佳的产品和解决方案 。

文 Ｉ 周方蕾 ． 广州市西克传感器有限公司产品专员

年来 ， 视觉引导与定位技术 已经系统的灵活
‘

注和解决方案的多样性 ， 除此运工序使用机器人 自动完成 。

成为工业机器人获得环境信息的之外 ， Ｓ ＩＣＫ 视觉传感器还支持多种参考在此次的应用 中 ， 金属管件分前后

主要手段 ， 它可以实现机器人在实际应物切换 ， 为柔性化生产打下基础 ， 是实现三排不规则的堆放在货架上 ， 机器人需要

用 中 的 自主判断能力 。 随着机器人技术机器人定位抓取功能的最佳选择 。依次抓取并将其运送到指定位置。 由于空

在 自动化生产中的普及 ， 机器人视觉系Ｓ ＩＣＫ视觉传感器 Ｉｎｓｐｅｃｔｏｒ 系列具备间受限 ， 运动机构带动视觉传感器离前两

统这
一新兴技术也进入到 日常生产应用 。 以下特点 ：

一体化设计 ； 参数设置简易 ， 排的工作距离相同 ， 而距第三排的距离略

独立工作 （ 不需要 ＰＣ 控制 ） ， 直径 、 角远 ， 因此需要进行两次坐标转换 ， 控制系

快速锁定抓取位置度以及灵活的距离测量功能 ； 强大的定位 统根据抓取距离 自动切换转换系数 。

ＳＩＣＫ 视觉传感器 Ｉｎｓ
ｐ
ｅｃｔｏｒ 系列针对功能 ， 图像标定功能 ，

ｍｍ 单位输出 ， 可当前排某一位置没有金属管件 ， 而

定位应用 ， 专 门开发了多种灵活可靠的通过 Ｅｔｈｅｍｅｔ／ＩＰａｎｄＴＣＰ／ＩＰ 与机器人系统后排有时 ， 视觉系统不能产生误判 ， 此

定位工具 ， 如 Ｏｂ
ｊ
ｅｃ ｔｏｒｌｏｃａｔｏｒ

、
Ｃ ｉｒｃ ｌｅ 和通信 ｓＩＰ６７ 防护等级 ， 适用于工业环境 。时需要将后排信息剔除 ， 直到前排所有

Ｂ ｌ ｏｂ 等 。 这些工具既可以单独使用 ， 又位置抓取完毕后再进行后排工件的抓取 。

可以组合配置 ， 极大的提高和增加了视觉 快速响应 专业支持另外由于管件涂层不均勻 ， 导致颜色深浅

一家业界知名不一致 ’ 需要视觉系统可靠的检测到每
一

的全球化气紅套专 个管件赚确定位醒取位置 。 Ｓ ＩＣＫ 视

ｔＩｊｆｌｌ
１业生产企业 ， 由于 觉传感器 Ｐ ＩＭ６０ 可以实时判断每

－根金

＿
、 加工汽紅套的原材 属餅的中心坐标 ， 并将坐标信息传送到

－Ｉｉ

料大齡ｓ？聽 棚織 ， 観人据般雌取动作 。

＾差 Ｉ 大的金属管件 ’ 采用 户需要在短时间 内完成方案的？

：

：

用 人工搬娜拭 ＾輸細順 ， 在卿了解了客户需求

耗时费力 ， 且容易 后 ，
ｓ ｉｃｋ 专业的销售 、 产品和技术团队

、 发生安全事故 。 为 迅速制定方案 、 协调测试样品 ， 及时安

ｉｆｔＷ１靴 ｆｔ丨度 ’ 排人员到现场进行支持 ， 经过实际验证 ’

＜＼增加安全系数 ， 降 在最短的时间内将各项参数调整到最佳 ，
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比 低 人工成本 ， 企业完美实现了可靠及精确定位 。 系统运行至

Ｓ ＩＣＫ 视觉传感器 丨 ｎ ｓ
ｐ
ｅｃ ｔｏ ｒ 系列针对定位应用 ， 专门开发了多种灵活可罪

的定位工具决定在其原材料搬今高效稳定 ， 赢得了用户的好评 。 ＣＥ３
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