
机器人应用

基于机器视觉
         汽车转向节分拣

本项目针对汽车转向节生产线中机器
人下料抓取定位不准的问题，开发了基于视
觉识别的定位系统，实现了识别转向节型号
及抓取位置定位。

系统识别定位时间短（小于500ms），
定位精度高（小于1mm），完全满足生产需
求。
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