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一、背景及目标

Ø密封胶断胶，故障率约为5%，导致车身报废或返修

Ø断胶后工位停线，手动补胶

Ø自动化补胶，工位无需停线，自动化率100%

Ø断点识别，机器人只运行断胶位置轨迹；

Ø实现涂胶质量合格率100%；

视觉系统识别自动补涂人工补涂

ü 提升自动化率，降低生产成本

ü 自动化补胶，工位无需停线

ü 实现涂胶质量合格率100%
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二、技术方案

Ø 涂胶完成后，当发现断胶问题，机器人在起始位置拍照，识别断点位置，将位置信息发送给机器人，机器

人根据位置信息规划运动路径，生成自动补胶的程序进行补胶。

Ø 起始位置要求：可以到达任意涂胶点无干涉，否则应增加视觉拍照点。

起始位置 视觉拍照点

视觉计算结果
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三、创新点

机器人移动前视觉计算结果 机器人移动后视觉计算结果

Ø 自动化生成机器人补胶轨迹

Ø 可以精准识别断点位置，从断点起点补胶至终点，无需重复运行涂胶轨迹

Ø 通过“延时涂胶”功能实现精准搭接



5- 5 -

四、效果及横展
n 实施效果分析

方向：X、Y、Z方向分别偏移：-70mm、-60mm、-50mm、-40mm、-30mm、-20mm、-10mm、

0mm、10mm、20mm、30mm、40mm、50mm、60mm、70mm      

角度：A、B、C角度分别偏移：-7°、-6°、-5°、-4°、-3°、-2°、-1°、0°、1°、2°、3°、4°、5°、6°、7°

视觉拍照点坐标修改前 视觉拍照点坐标修改后
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四、效果及横展
n 实施效果分析

机器人移动前 机器人移动后

机器人移动前视觉计算结果 机器人移动后视觉计算结果

可以实现
补胶功能


