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K-HIPE-R-PC4（汽车适用）
外形尺寸：173（W）×254（H）×396（D）
电源：AC 85V-264V 容量：220W
工作温度：0℃～40℃

K-HIPE-R-PC5（duAro用）
duAro专用选装设备
内置于duAro Cart

K-HIPE-R-PC6（普通机器人用）
外形尺寸：149（W）×257（H）×224（D）
电源：AC 85V-264V 容量：220W
工作温度：0℃～40℃

K-HIPE-R-PC
（川崎视觉系统PC式图像处理设备）

明石工厂已取得ISO认证



●根据我们多年积累的专业知识，我们研发出机器人应用所需的功能。在引入视觉装置的时候往往通信会产生

 各种问题，而如果和川崎机器人连接则无需进行此类的初期复杂设定。

●您可以通过简单的模式匹配和基于二值化的检测进行组合定义。我们完善了调整辅助功能和操作手册，使新

 手也可以使用图像处理功能。

●除位置测量以外的字符识别、检查应用也可以通过特殊检测处理来完成。（请另行咨询我司）

·机器人控制器配备TCP/IP通信功能，可连接各种市售二维视觉设备。
·可以根据各视觉设备厂家创建通信程序，因此可以支持不同厂家不同的规格。

 实际连接案例：基恩士（CV-X），欧姆龙（FH），松下（PV），Cognex（In-Sight EZ）

电路板打孔位的测量 食品包装盒（不确定形状）的位置检测

电路板贴装部件的引脚位置测量

①用固定相机/手臂相机对工件位置进行测量，校正抓取位置。

在duAro在平板电脑上进行视觉编程

适用案例

市售视觉设备

②固定相机对工件位置进行测量，校正抓取位置。 ③与传送带同步，同时通过多台机器人分工抓取

用固定相机检测托盘上工件的位置然后抓取 用设置于手臂上的相机检测工件倾斜度，然后进行作业

使用多台机器人抓取连续传送工件检测手臂抓持工件位置，然后校正放置位置

二维视觉 三维视觉设备

·使用适配于机器人的成套设备可以大幅减少初期调整工作。

·使用专用可视设备实现高速识别。

规格
    视野范围      1,100mm×1,100mm
    计测距离      1,900mm~3,700mm（从工件上方开始的距离）
    处理时间      小于1秒（处理时间因检测对象而异）
    Z分辨率       ±3.5mm~±12mm（取决于物距）
    XY分辨率    ±1.2mm~±2.5mm（取决于物距）

特征
·无需录入目标工件，仅通过外部输入的工件尺寸即可自动识别

目标工件。

规格

    视野范围      450mm×540mm

    物       距      790mm～1,200mm

    处理时间       小于1秒（处理时间因检测对象而异）

    Z分辨率       ±1 mm（取决于物距）

    XY分辨率    ±0.5mm~±0.8mm（取决于物距）

特征

•可从杂乱堆放的不规则形状食品工件中抓取

•借助川崎自主开发的工件录入方法，无需专业知识即可轻松录
入。 

瓦楞纸箱或袋装工件卸垛

从杂乱堆放的不规则形状食品工件中抓取

炸鱼排

魔芋

萝卜

概略示例 详细检测

封条检测

保险杠

保险杠取出 封条检测

密封系统 喷涂密封剂

车身检测

相机

3D激光传感器 
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P1
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3D传感器 3D激光传感器

3D传感器 3D相机

3D激光传感器

GigE相机、模拟相机、相机链接相机/
彩色/单色

3D激光传感器 3D传感器

K-HIPE-R-PC

控制器

机器人

名称 3D激光传感器 3D传感器

外观

特征

用途

高精度
（狭窄视野） 中等视野

孔中心、高低差、

间隙检测

（图像浓淡处理）

测量、检查 

位置校正

零件取出，

位置校正

检测注册图案的三

维位置

（图像浓淡处理）

3D激光
传感器

检测示例

检测示例

特征

•采用原装3D传感器，可抵抗周围照明环境和工作表面状态的变动。
•可根据应用改变视野大小等传感器规格。

•机器人控制器配备TCP/IP通信功能，可连接各种市售三维视觉设备。
•可以根据各视觉设备厂家创建通信程序，因此可以支持每个厂家不同的规格。
实际连接案例：C佳能（RV），三维媒介（TVS）

其他川崎三维视觉系统

市售视觉设备

NEW

3D激光传感器

3D激光传感器


