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【动态精选】 

迈向智能制造：机械臂集成视觉的现状与未来展望 

【关键词】工业机器人;机械臂;机器视觉 

【摘  要】世界已经进入工业 4.0 时代。机器人辅助人类制造，强调使用“人

机协作”向智能生产迈进。近年来，发达国家面临的人口老龄化问题使工业和制

造业的生产成本逐年上升。企业纷纷部署自动化设备，提高生产效率。在这场智

能浪潮中，各行各业也发生了巨大的变化。 

 
市场走向智能制造 

机器人学和机器视觉在专业研究领域上有所不同。机器人技术通常属于机械

工程和自动控制工程领域；而机器视觉属于信息工程和电气工程。通过这两大领

域专家的合作，可以赋予机器人视觉感知的能力。可见，机器人视觉是一项高度

集成的工程技术，通过机器视觉检测环境中的人和物体，计算出他们在相机坐标

系上的位置，转换到机械臂坐标系上，然后驱动电机驱动轴联合操作目标是一个

看似简单的过程，但实际上却蕴含着复杂的计算机运算。 

手眼关系有其自身的优点和缺点。相对位置决定了手臂与相机的协作模式。

传统的机械臂编程采用多个手臂运动点的示教，允许手臂在同一点重复相同的动

作。由于点是固定的，需要大量的夹具来固定工件或外围加工机械，应用灵活性

较差。并且一旦地震或外力改变了手臂与工作区域物体的相对关系，所有的点都

必须重新示教。如果手臂与机器视觉结合，可以通过视觉识别和补偿的能力灵活

校正手臂的位置，并可以有效减少夹具的使用， 

机器人手臂与相机（视觉）如何配合取决于手臂与相机之间的空间关系，也


