
一種用於隨機取放的嵌入式智能 3D 物體識別系統 

關鍵詞: 
• 立體視覺、結構光相移、偏振成像系統、隨機取放、目標識別、目標配準、6D 姿態估計、機器學習、反向傳播學習

解決難題
• 傳統自動化所使用的機械人，都是一成不變地按照高技能工程師精心製作

的程序，重複執行特定動作。

• 這些機器人既不靈活，更不適合生產那些產品生命週期短的商品。

• 在高效生產線上，必須實時進行零件檢測和姿態估計。

應科院的視覺引導隨機取放系統，將基於人工智能的「眼睛」融合到機械臂

上。當目標通過自學習 3D 目標識別定位後，有關取放路徑將被自動計算，

以減少工程工作量。

創新點
眼睛（自適應嵌入式 3D 視覺系統） + 大腦（自學習 3D 目標識別）：

• 數據生成引擎：通過 3D 引擎生成人工智能訓練數據，無需手動標記

• 深度學習： 利用人工智能，提取對象特徵以訓練合適的模型，無需為新對

象手動調整參數

• 自適應光學設計：採用編碼相移光模式和雙偏振光學設計，系統自動適應

不同的生產線環境和多個被測對象

• GPU 加速點雲處理：在目標識別上應用 GPU 加速算法，以確保速度

（<0.5 秒 3D 識別時間）和準確性（0.1 mm @ 0.5m）

主要影響
• 通過為多種產品進行高效重新配置，增強生產線的靈活性

• 以低成本提高生產線的產量

• 以靈活的尖端 3D 機器人認知加快本地產業升級過程，以先進製造技能執

行複雜任務
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