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福州弧焊焊缝跟踪

生成日期: 2025-10-21

为了校正零件公差本身的影响，常规应用中的机器人路径通常通过示教手动进行校正。但是，不能以这种
方式补偿由热膨胀引起的变形的影响。为此，激光焊缝跟踪传感系统，为机器人焊接提供了理想的解决方案。
激光焊缝跟踪传感系统，在加工前立即测量焊缝的真实位置和宽度。当激光传感器检测到焊缝的真实尺寸时，
相关的软件会同时将目标位置发送给机器人，机器人使用该位置在X或Z方向上进行校正运动。以这种方式，不
但可以补偿由零件公差引起的偏差，而且可以补偿翘曲效应。因此，机器人焊接可以准确地在预期的位置进行。
标定实时跟踪检测的是焊缝的实际位置，同时控制焊运动到焊缝的实际位置。福州弧焊焊缝跟踪

在生产加工过程中，由于各道工序的加工误差、累积误差，导致实际焊缝是非标准轨迹，而且一致性较差，利
用镭烁光电研发生产的焊缝跟踪传感器的三维立体测量实现焊缝的识别跟踪可以很好的解决这个问题。与国内
外同类产品相比，性价比极高。视觉焊缝跟踪系统可在线检测接缝坡口间隙和角度等图像信息，软件获得了接
缝坡口轮廓尺寸，智能提取了接缝间隙、坡口角度等几何参数，建立坡口参数和焊接工艺参数的关系规律及其
数据库，在线智能调控焊接工艺规范或运动参数，保证焊缝质量。福州弧焊焊缝跟踪在现在的焊缝跟踪生产过
程中，不同的产品通常需要特定的焊接设备及工装夹具。

随着机械、电力和材料等行业的发展，焊接技术已成为一种非常重要的金属加工技术。现代化生产对焊接
技术提出了进一步提高效率，优化质量，改善劳动条件等要求，焊接自动化就是顺应这种要求的具体体现。而
焊缝跟踪技术则是实现焊接自动化的关键技术，所谓焊缝跟踪就是在焊接时实时检测出焊缝的偏差，并调整焊
接路径和焊接参数，保证焊接质量的可靠性。随着机器视觉和图像处理技术的迅速发展，以及激光传感器本身
所能获得的信息量大，接近人的视觉等突出优点，使其成为较有前途的焊缝跟踪传感器。

尤其是近几年国产机器人的迅猛发展，各行各业的机器人焊接应用发展得如火如荼，但是伴随着焊接机器
人的大规模应用，机器人简单的示教重复焊接也遇到越来越多的应用难题，诸如由于工件来料不一致导致的焊
偏等问题，严重影响产品质量，和生产效率使得机器人没有发挥应有的价值，甚至成为摆设。因此基于视觉的
焊接引导和焊缝跟踪过程监测显得尤为重要，不但提高了焊接机器人的适应能力，还扩展了应用场景。因此要
想解决视觉传感在焊接自动化中的大规模应用问题，对基于视觉传感的焊接相关技术的了解必不可少。随着科
技的发展，也会有越来越先进的焊缝跟踪方式出现。

焊接是卡车制造中应用比较多的连接技术之一，焊接的大量使用得益于焊接技术的多面 性。而焊接技术作
为重要的加工手段之一，在卡车制造过程中占有非常重要的地位，近年来，我国的焊接产业虽然取得了快速发
展，但焊装生产线及焊接设备在高速、高效．柔性等方面与国际先进水平的差距尤为突出，那么如何提高卡车
制造中的焊接效率呢？焊缝跟踪技术的出现就很好的解决了这个问题，也因此对焊接操作人员的技术要求较高，
如何解决焊接中由于工件拼接误差、定位精度低等造成偏焊、漏焊等缺陷问题。焊缝跟踪传感器主要由CCD相
机、半导体激光器、激光保护镜片、防飞溅挡板和风冷装置组成。福州弧焊焊缝跟踪

焊缝跟踪使焊缝美观且牢固，提高企业的产品质量，针对不同型号的焊件可以选用不同的焊缝跟踪。福州
弧焊焊缝跟踪

机器人焊缝自动跟踪系统的作用是准确检测出焊缝的位置和形状信息并传递给机器控制系统，控制系统根
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据检测结果调整位置，从而实现焊缝自动跟踪的目的。机器人焊接自动跟踪系统的中心是传感器。传感器的工
作是基于光学三角测量原理。激光器发出的光经透镜形成平面光幕，并在被测物上形成一条轮廓线，cmos图像
传感器收集被测物体反射回来的光，形成的图像经过处理分析，得到被测物的轮廓线。在此基础上沿焊缝方向
扫描，即可得到表面的3D信息机器人焊接自动跟踪系统，数字化和集成一体化结构，在线实时检测跟踪多种焊
缝，实现焊接自动化与智能化，实现机器人与控制系统的实时通讯，实现机器人焊缝跟踪、焊缝寻位等功能。
福州弧焊焊缝跟踪


