
技术前沿 ＩＦｅ ａ ｔ ｕ ｒｅ ｓ

测量

机器人可实现精准的光测量技术
从小的 Ｌ ＥＤ 到汽车雾灯均是一个机器人光测量仪的检测范围 。 使用该光测量仪检测住角度变

化的情况下光的强度分布 ， 测量角重复精准度为 〇 ． 〇〇 ５
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４ 功 能 Ｒｏ ｂ ｏ ｇ ｏ
ｎ ｉ ｏ 光 测 量 仪 是 机该公司 自 １ ９ ９９ 年 以 来 为光学和 照 明 工精准测量 （ 图 １

） 。
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器 人 和 光敏测 角 仪 的 复合 名 词 ，
业提供 了全套技术服务 。 该厂商为其研

Ｏ
ｐ

ｓ ｉ ｒ ａ 公司 的 Ｒｏ ｂ ｏ ｇ ｏ
ｎ ｉ ｏ 光测量仪结合 发的 Ｒ ｏ ｂ ｏ ｇ ｏ

ｎ ｉ ｏ 光测量仪配备了各种规测量的要求在提高

了工业机器人和光测量技术的优势 ， 该格的 Ｋ ｕ ｋ ａ 机器人 。 这样 Ｒ ｏ ｂ ｏ
ｇ
ｏｎ ｉ ｏ 光在光测量技术领域 中光敏测 角 技术

光测量仪用 于测量
一

个光源或
一盏灯在测量仪便能够对如最小的 Ｌ ＥＤ 及汽车雾是

一

种基本 的测量方法 ，
１ ０ ０ 多年来人

角 度发生变化的情况下 ， 所发 出 的光源灯 、 交通信号灯 、 铁路道 口信号灯及机们
一直在使用这种方法 。 传统的光测量

强度的分布 。 Ｏｐ
ｓ ｉ ｒ ａ 公司现有员工 １ ６ 人 ， 场飞机跑道上的飞机起降信号灯等进行装置的结构 包括带有 用 于旋转 测试对

象 （ 如汽车前雾灯 ） 的
一根水平轴和

一

根垂直轴 的机械式光敏测 角 仪 ， 以及
一

台 用 于麵光强度的 测 光仪 。 在过去 ，

在提高 。
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其应用 会受麵制 ， 繼近处及远处的
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态还能够实现光敏测 角 仪的标准 ２ ． ｘ
、
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在
一

个线性轴上运行 ■霉
活且耐用 。

”

他在介绍Ｒ ｏ ｂ ｏ
ｇ
ｏ ｎ ｉ ｏ光测

量仪的优点 时表示 ，

“

这款设备显著改

的重复精准度 ， 这确保了 角 定位的精准 －ｎ＾ｍＭＩ
度 。酬耐施紐 了伽
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品 组 合 。 在此 ， 可提 供 产 品 组合 的 可 光＿远光＿＿ ｉ

扩展性涵盖 了 采用 ＫＲＡ ｇ ｉ ｌ ｕ ｓ 小型机器

人 的 技术方 案 ， 釆 用 Ｋ Ｒ ６ 和 Ｋ Ｒ ３ ０ 系

列 机器 人 和 采 用 中 等 承载 能 力 的 ＪＣ Ｒ －Ｏ ｐ
ｓ ｉ ｒ ａ 公司的机器人辅助光测量仪状态下的测试物 ， 如测试物 与地面均呈

Ｑ ｕ ａ ｎ ｔ ｅ ｃ 系 列 机 器 人 的 技 术 方 案 。 可技 术方 案 是 与 Ｋ ｕ ｋａ 公 司 共 同 实 现 的 ， 水平方 向 。 在测试作业启动 后 ， 接着将

以想象 ， 还有采用 了ＫＲＦ ｏ ｒ ｔ ｅ ｃ 或 Ｋ ＲＲ ｏ ｂ ｏ
ｇ
ｏ ｎ ｉ ｏ 光测量仪与传统的光测量仪测试物 自 动旋转到 测试方 向 并进行第

一

１ ０ ００ ｔ ｉ ｒ ａ ｎ 系 列 的重型承载能 力 机器 人相 比有着 明显的优势 。 根据市场上所取个 角 定位 。 这样便 符 合 了 新 测 量 标 准

技术方案 。得的经验 ， Ｗ ｅ ｉＰｈ ａ ａ ｒ 表示 ；

“

用 户对于ＥＮ １ ３ ０３ ２
－４ 的要求 。

我们各种不 同规格的光测量仪产品好评现在 测量线状 Ｌ Ｅ Ｄ 灯 的作业越 来

光测 Ｊ量仪的最大承载能力可扩 非常 多 ， 这也让用 户 有 了 很多 的选择 ， 越普遍 （ 如在 汽车 工 业检 测 侧 灯 和 门

展至 １ ３００ｋｇ 同 时用 户对光测量仪产品既适用 于近处灯 ） ， 这些测量作业也可以用 Ｒ ｏ ｂ ｏ ｇｏ
ｎ ｉ ｏ

Ｒ ｏ ｂ ｏ ｇ ｏ
ｎ ｉ ｏ 光测量仪 的尺寸规格非物体检测 的作业 ， 又适用 于远处物体检光测量仪来完成 。 该光测量装置 同样可

常灵活 ， 该光 测 量 仪最小承 载 能 力 为测 的作业的能力 ， 非常赞赏 。 这样用 户在室 内 、 实验室或生产车 间 灵活应 用 。

６ｋ
ｇ ， 其作用半径为 ７００ｍｍ

。 而该光测
一

次的成本投人即可满足从光源到 制成Ｒ ｏ ｂ ｏ
ｇ
ｏ ｎ ｉ ｏ 光 测量仪在室 内 使用 时可灵

量仪的最大承载能力为 １ ３ ００ ｋ
ｇ ， 其作用的灯具产 品 的所有必要的光测量作业的活选择旋转点 ， 既可水平安装 ， 也可垂

半径为 ３ ０００ｍｍ
， 这些可 满足用 户 的个需求 。

”

直安装 。
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在展望未来时表示 ：

性化需求 。 承载能力为 ６ｋ
ｇ 或 １ ０ｋｇ 的

“

Ｒｏ ｂｏｇ
ｏ ｎ ｉ ｏ 光测量仪是我们适用 于未来

技术方案既适用于测量如 Ｌ ＥＤ 灯这样的 能够测 ］量线状 Ｌ ＥＤ 灯要求的产 品 。 借助于该项技术 ， 我们 能

小型光源 ， 也适用 于测量重型灯 。 在汽Ｒ ｏ ｂ ｏ ｇ ｏ ｎ
ｉ ｏ 光测量仪在使用 中 除 了够毫无问题的应对当下市场的 发展趋 势 ，

车行业 中 ， 如果将 Ｒ ｏ ｂ ｏ ｇ
ｏ ｎ ｉ ｏ 光测量仪具备很高的机械 自 由 度外 ， 还能够对正我们 的该项技术产品在成本上具有竞争

用于检测汽车所有的前置灯 ，
Ｒｏ ｂ ｏ

ｇ
ｏｎ ｉ ｏ处于使用 过程 中 的带热运行的测试物在优势 ， 并能够为光源生产厂商及照 明灯

光测量 仪技术方案的设备承载能力必须不 同 层 面进行 连 接 式 扫 检 测 。 首 先使具生产厂商提供灵活且精准的灯具检测

能够达到 ９０ ｋ
ｇ 或 １ ２ ０ｋｇ 。 用 Ｒ ｏ ｂ ｏ ｇ ｏ

ｎ ｉ ｏ 光测量仪检测在典型使用作业的可能性 。
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