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外观检测机器人系统

● 使用 Kawasaki Robot时,请务必熟读操作手册和其他相关资料,正确安全使用。

● 本产品目录所介绍的产品是通用工业机器人,如果用户希望将机器人进行特殊应用,而这
样特殊应用对人体或设备可能会有危害时,请和我们联系,我们尽力帮助您。

● 请注意,在本产品介绍的很多照片中,并没有包含安全法规规定的安全围栏等安全装置,在
实际应用中必须配备。
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外观检测机器人系统

川崎外观检测机器人系统充分运用工具末端位移输出功能，
可沿曲面丝滑运动，充分发挥线阵相机的高分辨率成像性
能，实现对复杂形状工件的高速、高精度自动化检测。
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即便存在加减速
仍可实现等间距成像

不产生加减速的匀速动作

传统拍摄方案
（固定触发）

全新拍摄方案
（灵活触发）

成像畸变

成像无畸变

系统可跟随机器人工具末端移动速度，
自动输出拍摄触发信号。

轻松完成异形、曲面工件检测

依托线阵相机搭配工具末端位移输出功能，
可对曲面产品开展高速、精准检测。

可将机器人末端在空间运动时的位移量，以A/B 相 90° 相位脉冲信号实时输出至外部设备。
指令开启区间内，按设定固定间距（如 0.1mm）输出脉冲；脉冲频率随末端运动速度动态变化（最高频率
10kHz）。
支持对基准工具点偏移后的共计 3 个点位分别输出位移数据，最多支持3通道同时输出。

较传统检测系统

面阵相机×传统机器人

低速 低速高速 高速

约10倍

速度提升

线阵相机×川崎机器人

机械臂末端位移量
每 2 毫秒更新

内置专用板卡

通过脉冲信号触发拍摄信号

RS-422

PLC

   由脉冲信号换算位移量

外部设备

相机等

位置信息

脉冲启动

脉冲结束

内置专用板卡，可实现软件及常规通信方式无法达成的高速成像触发信号输出

工具末端位移输出功能

工具末端位移输出功能的特点

0201

工具末端位移输出功能的规格

本外观检测系统适配的川崎机器人机型阵容

RS007L RS013N RS025N RS030N
～RS080N BXP系列

负载 7kg 13kg 25kg 30kg～80kg 100kg
～300kg

臂展 930mm 1460mm 1885mm 2100mm 1634mm
～2991mm

开放式尺寸：W300×D320×H130mm
密闭式尺寸：W300×D500×H188mm

重量8.3kg
防护等级：等同于IP20

尺寸：W420×D530×H278mm
重量 20 kg

防护等级：等同于IP54

F01,F02,F03,F04

适配机器人 对应控制柜

F60

脉冲输出示意图

机型



外观检测机器人系统
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动作方式

借助行走轴与变位机协同动作，

小型机器人也可完成大型工件检测
适配小型工件的紧凑工位布局，可完成含

前后工序在内的全流程自动化输送作业。
相机随行
动作方案

链条传输

皮带传输

工件随行
动作方案

※行走/旋转轴协同动作功能，需搭配川崎原厂外部轴电机。
※工件搬运模式脉冲输出功能，以及适配传送带同步的脉冲输出功能，均为付费授权选件功能。 

 传送带同步功能 

※BI工具：用于汇总数据、开展分析并实现数据可视化的软件

※1　部分现有传送带可能无法适配本功能，请提前确认现有输送机性能是否满足使用要求。 

机器人

固定 行走/旋转轴

工
件

平放/固定 ● ●

行走/旋转轴 ● ●

传送带同步 ● ×

机器人

固定 行走/旋转轴

拍
摄
设
备

固定 ● ●

行走/旋转轴 × ×

传送带同步

1

2

3

可集成至现有产线（传送带）※１

无需向上下游工序转运工件

支持多机器人协同检测

• CV编码器规格：90° 相位 A/B 相、
集电极开路输出，频率 0～4kHz，输入电流 10mA

• CV编码器分辨率： 1000P/R以上，1mm/pls以内
• CV上工件的定位精度：含机械结构在内，行进方向、摆动方向均需

满足 —— 工件最终位置落在相机景深范围内
• CV运动速度：500mm/s以下

适用该功能的设备要求

※外观检测系统采集的数据，取决于相机及图像处理软件的输出进行判定与识别。

 映射原理 

激光外观检测同样可通过工具末端位移输出功能完成优化适配

外观检测数据采集与分析

密封胶模拟工件：采用一次性连续扫描拍摄（拍摄距离：约3200mm）

可高速、精准检测涂装色差以及焊接焊道缺陷

搭配3D轮廓传感器使用
可实现线状工件外观检测的最优效果

●加减速区间亦可实现高速、高精度检测
●通过脉冲信号完成精准定位 

高度

不良检测结果
数值超出阈值判定为不良品

20.50mm 0mm 20.50mm

借助BI工具提升作业效率

外观检测系统所采集的数据

产品信息 产品编号　│　生产序号　│　生产时间

外观 型　　号　│　部　　位　│　颜　　色

不良状态 缺陷位置　│　种　　类　│　尺　　寸

缺陷坐标映射功能说明（检测轨迹联动显示）
外观检测的目的不仅是防止不良品流出，同时还能掌握不良发生趋势，以此推进工序改

善、提升良品率。川崎配备专用软件，可将机器人检测轨迹数据与检测设备的图像信息

相关联，在产品上以三维形式标注并显示缺陷位置。该功能依托机器人高速脉冲输出功

能，实现图像像素与机器人移动量的精准同步，从而完成高精度位置映射。

完成映射的缺陷位置信息，不仅可用于检测工序，还能应用于后道返修作业与产品追溯

管理，助力品质管理水平提升。

以图像为单位的缺陷位置信息

1pix=0.1mm

检出不良时可瞬时锁定缺陷位置与成因
便于掌握存在问题的工序及不良发生趋势

检测轨迹位置数据输出
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以往针对复杂曲面工件，很难将机器人工具姿态示教为法向垂直状态，同时使用线阵相机检
测时，也难以确认灯光反光区域，检测调试难度极高。川崎推出的「neoROSET VI 
Planner」，可辅助完成贴合工件外形的法向示教、智能生成最优检测轨迹。即便非专业操作
人员，也能快速完成高精度、高效率的外观检测机器人示教作业。

随着新品汽车内透镜投入量产，产品外观品质标准严苛，传统人工目视检测方
式已无法满足量产检测需求。
该产品曲面结构复杂、检测项目繁多，同时企业长期面临检测人员招录难、培
养成本高的问题，搭建自动化、高稳定性的标准化检测体系成为迫切需求。

・通用性强，可适配多品类产品生产检测
・运行速度快，可在成型周期内完成全部检测
・搭载高速脉冲输出功能，与线扫描相机适配性优异 

・降低人力成本：减少3名检测人员，年度节约成本约1300万日元
・缩减检测工时：每月减少检测工时约297小时
・缺陷问题即时反馈，有效减少生产损耗、降低不良产出
・大幅提升微小异物、粉尘颗粒的高精度检出能力

※该功能需在neoROSET标准授权基础上，额外选配专属拓展授权。 

应用案例

导入流程

导入核心原因

导入成果

分区智能生成
最优示教点位

Path Creator

1

轨迹生成工具（Path Creator）可将检
测工件按区域自动拆分，针对每个分
区独立生成最优检测轨迹。即便面对
结构复杂、大尺寸全覆盖检测工件，
系统也可依托CAD数据规划高效检测
路径，大幅减少人工示教的繁琐操
作，有效降低调试工作量。

可视化校验灯光反光
避免检测遗漏

SLiM

2

光影校验工具（SLiM）可对轨迹生成工
具规划的检测路径，进行灯光反光覆盖
范围可视化校验，精准排查检测盲区与
遗漏区域。通过提前校验检测轨迹的光
影效果，无需现场反复调试试错，大幅
缩短设备上线调试周期。

自动生成机器人
动作验证程序

Path Editor

3

轨迹编辑工具（Path Editor）支持对已
规划、校验完成的检测轨迹进行二次编
辑优化，同时可自动生成机器人运行程
序。基于校验合格的运动轨迹，直接输
出可用于真机运行的机器人程序，大幅
提升调试落地效率。

咨询对接

可直接联系川崎机
器人销售团队，或
通过官方网站进行
咨询沟通。

方案定制

深度调研客户现场
生产工况与检测需
求，量身定制机器
人导入整体方案。

图像测试

开展初步成像测试，
验证设备是否满足客
户各项外观检测标
准。

使用川崎机器人搭
配客户产品进行实
景成像测试，同步
验证生产节拍稳定
性。

设备配套方案

对接推荐合作系统
集成商（SIer），
为客户提供适配产
线的全套周边配套
设备方案。

售后保障

川崎专业机器人售
后团队全程跟进，
为设备投产使用提
供全方位售后支
持，保障设备长期
稳定运行。

实现异形零件外观检测自动化，    
减少人力投入、提升检测精度

来自山口制作所的应用案例

可离线完成检测程序的编辑与全流程验证

导入背景

三大特点

机器人视觉实测

机器人编程辅助软件

通过使用neoROSET软件，能够将以往离线示教作业和调整所必要的时间的
大幅缩短，甚至可以节约90%的调试时间。

neoROSET 外观检测专用选配功能

大幅缩短示教时间
支持导入多种3D格式文件

与K-ROSET软件向下兼容
操作简便

neoROSET导入后

导入前

探讨 设计 编程 现场调整

neoROSET是能够在PC上进行机器人编程及正确模拟的编程工具。通过事先
离线进行验证，可降低导入机器人系统时的风险。

界面简洁直观，借助图形画面，可视化编写机器人程序。

neoROSET 的优势




