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ABSTRACT 

This paper mainly explores the application thinking and development of industrial robot technology from the 

perspective of machine. For the current development of industrial robot technology, if you want to explore and 

develop mechanical engineering technology from the mechanical market, you must recognize the limitations of 

working environment and working conditions and the major challenges to the operating system of industrial robot. 

Therefore, to improve the overall comprehensive efficiency and quality of modern industrial production, you must 

solve the technical development of industrial robot from all aspects, Let industrial robots enter the intelligent era. 
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摘要: 

本文主要探索在机器视角的观察下工业机器人技术方面的应用思考与发展。对于目前的工业机器人技术发展

而言，想要从机械市场对机械工程技术进行探究和发展，就必须认识到工作环境和工作条件的限制，对于工

业机器人操作系统的重大挑战，因此提高现代工业化生产的总体综合效率和质量，就必须从各方面解决工业

机器人的技术发展，让工业机器人进入智能化时代。 

关键词:机器视觉；工业机器人；现代自动化生产；应用探究 

 

1 机器视觉的工作原理及其与工业机器人的内

在联系 

1.1机器视觉的工作原理 

所谓的机器视觉系统主要就是将一种视觉传感

器装配在生产机器人身上，通过将被检测目标的各

种情况进行电子图像绘图的一种电子图像技术，往

往通过机械视角系统绘制的电子图像不能清晰的表

达产品的情况，因此想要进一步的得到机械市场下

的检测目标个性的图像，就必须通过专业的图像处

理系统将所检测的图像变成清晰的电子图像，同时

在进一步的根据电子图像的色彩特征，将亮度显示

的一些图形特点表现出来，方便检测目标物的特征

分析和检测，通过图像的结果来操纵机器人进行相

应的动作管理。 

整个视觉传感系统分为三个部分，分别是图像

的获取，图像的处理和分析，以及分析结果的输出

和显示。 

对于工业机器人的领域而言，视觉系统是一个

重要的研究方向，随着信息化时代的来临科技的不

断发展。生产出来的机器视觉系统，往往能够在计

算机技术和工程技术的加持下，能够达到人类眼睛

的部分功能，将这些功能与工业机器人联系起来，

能够有效的将机器人工作过程中想要检测目标物，

进行图像信息检测，从而更好的提高工业机器人在

整个生产过程中对于检测物的准确性和高度定位性。 
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1.2与工业机器人的内在联系 

现存的工业机器人主要应用在制造业生产检测

以及物流运输行业中。 

在这些行业领域中，对于工业机器人本身的操

作精密度就有着较高的要求，所以机器视觉在工业

机器人的工作中能够有效的让机器人满足各类环境

的视觉工作，并且能够有效的把工作生产中的效率

和精密度质量提升到一定的层次，从而在未来的工

作发展过程中，工业机器人通过视觉系统能够有效

地代替相关人员的工作，达到真正的生产自动化。 

2 机器视觉在工业机器人方面的应用 

 机器视觉在工业机器人方面的应用中主要体现

在工业机器人零部件装配中的应用；无损检测技术

中的应用；定位抓取技术的应用以及分拣技术中的

应用。 

2.1机器视觉系统在工业机器人零部件装配中
的应用 

在正常的工业生产和工业装备过程中，一些零

部件的精准化和高效率都需要一定的操作基础，而

这些操作基础几乎是人工难以完成的，并且一些体

型巨大或者重量巨重的零部件，往往都不是人力能

够进行移动和操作的，都必须通过工业机器人进行

操作。因此在零部件总装备的行业应用范围内，机

器人的视觉系统往往能够有效的帮助机器人在工作

中进行工作进度和效率的提升。目前国内相关学者

在研究工业机器人零件装配方面的操作，通过利用

机械视觉系统，对于零件的图像获取精准能力，有

效地将工业机器人对你周围红资金范围极小的精确

性操作进行实现，从而很大程度上完成了人工无法

完成的底座和减速器的智能装备，这进一步的提高

了未来工业生产运行过程中零件装配中的智能化和

自动化，有效的提升了整个工业生产的效率和精密

度。 

2.2机器视觉系统在工业机器人无损检测技术
中的应用 

目前现有的无损检测技术一般情况下都具有处

理效率低，精确度不高，以及检查出库概率较低的

问题，出现这些问题的原因，从根本上来说主要来

源于人工检测。人工检测相比于工业机器人来说具

有不稳定性在检测过程中可能存在精确度不高，实

有准确，时而不准确的存在，但是在工业机器人应

用上无损检测系统之后，就完全能够满足现代工业

生产的基本检测条件。在通过机器视觉系统的情况

下，将工业机器人与无损检测系统结合，能够在生

产的过程中把检出工作有效的结合起来，往往能够

有效的提高处理效率。而且机器人的无损检测系统

往往能够在不损坏零事件的前提下，通过一定的科

学技术和设备，将检测物理内部结构进行分析和检

查，相比于人工检测，显得更加高效准确。工业机

器人存在的自动化能够大大提高无损检测的准确性

的同时，也能够将整个车间的自动化程度提升，将

智能技术全部运用于整个生产过程当中，把成品检

测和质量抽查等领域都涵盖进来。因此在机器视觉

系统下，工业机器人把无损检测技术运用到生产车

间来，能够有效地提升处理效率，并且能够加大自

动化生产程度。 

2.2.1包装检测 

在包装监测方面，很大概率上会有大批量的检

查和测量，例如检测印刷机是否能政策运行、辨别

产品包装上的字符和条码等，机器视觉技术的应用

提升了产品的品质和可靠程度。金锋提出借助机器

视觉技术来辨别卷筒纸喷码，来进一步确认喷码位

置所需要的图像检测算法和使用 SVM（Support 

Vector Machine，支持向量机，是使用频率较高的

一种判别方法）的点阵字符的分割、练习学习、辨

别算法。 

2.2.2机械产品质量检测 

在机械产品的长度和品质检测方面，机器视觉

监测技术被大范围使用。比如，零件产品的几何参

数监测、在生产线的地点检测产品、检测产品表面

品质等。借助机器视觉技术检测，和传统人工或传

统测量机械相比，既提高了检测的精准度，又提升

了工业自动化度。 

王晓东等人根据已经掌握的机器视觉软件技术

加入了自己想法。根据机器精密度结合不同光源的

影响，制造了精准型的计算测量与控制系统，应用

能力非常强。 

针对焊件外观图像的采集、处理以及识别等技

术的使用情况，郭俊磊对此情况进行了深度的分析，

更深度的了解相关缺陷识别标准，并且重新分析和

总结了焊接构件表面所具有的缺陷，在知识库的基

础上研发专家系统，以此来自动识别焊接构件表面

上所具有的问题。 

2.3基于机器视觉的工业机器人定位抓取技术
的应用 

 基于机器视觉的工业机器人的定位抓取技术主

要体现在产品的组装、零件的分拣以及汽车的生产

线上。 

2.3.1产品组装 

基于机器视觉的工业机器人的定位和工业机器

人的技术可以能够帮助产品组装效率提升，利用定
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位技术帮助产品迅速组装。在机器视觉的工业机器

人的参与之中可以帮助宫女做人员减轻工作压力，

利用机器视觉技术让电子机器人的系统可以不断的

在摄像头的基础上完成高难度的组装工作。产品组

装工人在组装产品之前可以先利用产品组装系统电

子技术先将产品零件的大小和尺寸输入到系统当中,

利用系统的记忆和系统的处理让系统可以在组装系

统中完成组装工作。 

利用产品组装系统可以让工人在组装的过程之

中不断的进行机械操作，可以节约工人在实际操作

之中的时间和精力。利用组装系统可以帮助组装系

统在动态和静态之中不断的进行转换，提升机器组

装的速度。 

2.3.2 零件分拣 

基于机器视觉的工业机器人的定位系统可以帮

助零件的分拣工作。在定位系统的发展技术之下，

帮助工人完成相应的分工以及分拣的工作。零件的

分拣在实践之中是一项工作繁琐的事项，利用定位

技术可以帮助提升工业产品的质量。在机器人的定

位技术的发展过程之中，基于机器视觉的工业机器

人定位抓取系统可以通过一系列步骤来完成零件分

拣工作。与组装的系统一样，分拣系统也是一项三

步骤发展的工作。首先也是信息录入系统，在摄像

头的信息采集过程之中不断的利用摄像机拍摄零件

然后将图像传输至系统中。之后就是进行图像的风

不息处理，让图像的技术可以在分拣技术之中得到

运用。最后也是最关键的效率环节，利用分拣技术

的操作不断的将不同的零件进行分拣，在实践之中

提升机器操作的效率。不断完善实践之中的零件识

别，找出零件软件的缺陷。工人只需将零件图片传

输至系统中就可以让系统自行完成任务,不仅提高了

工作效率还保证了零件分类的准确性。 

2.3.3 汽车生产线 

基于机器视觉的工业机器人可以让汽车生产从

手动变成自动化生产。在定位化技术的发展过程之

中，利用信息化技术完成生产线的组装和汽车的焊

接、冲压涂装等工序工作。这样可以最大程度的提

高工业生产的效率，完善汽车的生产线。以焊接工

序为例子，焊接程序之中寻找焊接点是焊接程序之

中难度最大的工序。利用电子信息化技术可以帮助

在焊接工序之中完成最难的部分，帮助焊接的更为

牢固。工人可以利用机器视觉的工业机器人定位抓

取系统来定位焊点然后在定位系统之中不断的进行

焊接点准确定位，从而提升焊接的准确性和精确度。

除了焊接技术之外，汽车的涂装工序最难的部分也

是均匀的喷漆，利用电子信息化技术可以实现均匀

喷涂漆料。工人通过定位抓取系统定位可以实现均

匀喷涂以及避免漆料的浪费。 

2.4基于机器视觉的工业机器人分拣技术分析 

工业机器人分拣系统主要是为了实现机器人的

自动化分拣工作。工业机器人分拣系统中的分拣技

术主要包括以下几点。分别是相机标定，工件的识

别和定位，工件识别，工件定位以及工业机器人的

运用控制。 

2.4.1相机标定 

在工业机器人分拣系统中，利用机器的摄像头

技术可以进行物品的相机锁定。在相机锁定的基础

上进行工作带的相机有限锁定。在机器人的视觉基

础的技术发展之下，利用机器人视觉技术进行相机

标定工作，建立机器人的视觉发展空间位置坐标系

和图像坐标系。在空间位置体系的基础上进行视觉

定位，通过视觉技术的分析来准确的判断工业机器

人以及目标物在图像之中的位置，从而可以提升工

作效率。 

2.4.2工件的识别和定位 

在整个电子信息化的系统运行过程中，电子信

息化的技术在直接定位和发展的过程之中可以提升

机器人的操作质量，配合图像匹配技术，可以实现

多元化的匹配。例如工件的识别的匹配、特定区域

的匹配。其中，特征匹配和灰度之间的依赖程度较

弱，因而被广泛应用。 

2.4.3工件识别 

工件识别就是信息电子化技术之中的图像识别，

利用电子的图片匹配进行相应的数据比对和目标图

像的检索。利用电子信息化技术的已知模式，在图

像数据库之中中找出相似的目标图像，这样才可以

精确的进行位置的确定和方向的掌握。图像识别是

在模型数据库中获取相关的图像信息，通过计算机

的图像特征比对进行相应的检测和匹配帮助图像识

别的目标准确定位。利用数据处理过的信息可以实

现相应的图像的识别工作，提升工作效率。 

2.4.4工件定位 

工件识别可以帮助解决了在工业机器人分拣之

中的工作定位问题，利用分拣对象的信息化技术特

征，可以准确的进行分拣对象信息的定位。工件定

位精确度的提高就需要对工件进行准确定位，根据

数据库的图片比对可以进行分拣对象的位置的准确

确定。将数据库之中的图像坐标转化为数字坐标，

从而提高工件的分拣效率。 

2.4.5工业机器人的运动控制 

在完成工件的检测、识别以及定位出相关工件

的坐标后，要将机器人坐标系和图像坐标系进行转

Advances in Social Science, Education and Humanities Research, volume 615

2653



换，然后控制工业机器人的操作轨迹，使其能够完

成分拣任务，更加准确地将目标工件放置在相应位

置。在工业机器人抓取工件或者物料的时候，首先

必须要确定物料放置槽的坐标，然后记录每个工件

的空间坐标所对应的全局变量。采用 VC++6. 0 作为

软件编程语言，编写机器人控制程序软件，进而控

制工业机器人进行分拣操作国。 

首先打开工业相机和启动拍照功能对工件或者

物料、场景等进行拍照，然后借助图像处理模块和

坐标转化函数获得工件坐标，由计算机向机器人发

布运行指示，在工件由传送带传输到机器人下方时，

采用机械臂抓取或者吸取工件，然后调转到物料放

置槽上方，将工件放置其中，进而实现物料或者工

件的分拣工作。 

3 结论： 

综合以上条件来看，在机器视角下对工业机器

人技术进行提升，能够有效的加强目前企业生产车

间的智能化和自动化程度。不仅如此，很多人工不

能接触的领域，往往工业机器人能够进行相应的检

测，并且在具体数据进行分析的同时能够进行详细

的操作，把真正的检测工作与生产工作做好。智能

技术能够普及于生产车间，完全归功于工业机器人

技术的发展与提升，所以在机器搜索下将工业机器

人本身的技术应用开发到生产这个建议及检测技术

当中，能够有效的提升整体的企业经济能力，从而

在一定程度上加强了国家的整体经济实力。 
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