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视比特3D视觉在大工业场景下的燎原之势 



我国是全球第一大工业国 



差距：我国没有发达的基础工业软件体系 



行业痛点 

制造型企业面临的痛点：    

• 招工难、用工难 

• 效率低下、稳定性差 

• 人力不可为、人力难以为 

• 生产模式固化、产品附加值低 



视比特定位 

解放人的大脑、双眼、双手，超越人的大脑、双眼、双手 



与行业深度结合的工业智能 
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基于点云深度 
学习的位姿估计 

基于注意力机制的
特征学习及匹配 

突破了工件特征增强与高精度定位技术，实现弱特征工件高精度检测 

点云图像跨模态 
融合特征增强 

针对钢板切割下料分拣中光照环境复杂、切缝特征微弱、工件位移变形等核心难点，采用点
云图像跨模态融合特征增强、基于注意力机制的特征学习及匹配、基于点云深度学习的6D
位姿估计等技术，实现了弱特征钢板切割工件高精度检测、识别与抓取，识别准确率达99%
以上。 

弱特征钢板切割件高精度定位与识别 



核心 
难题 

种
类
繁
多 

差
异
度
小 

样
本
不
足 

关键 
技术 

视觉注意力引导 
工件细粒度分类 

针对分拣场景中工件种类繁多、类间差异度小、训练样本不足等核心难点，采用海
量目标增量式识别、注意力引导的细粒度分类、对比学习小样本分类等技术，实现
了海量工件准确识别，准确率达99.9%。 

对比学习 
小样本分类 

突破大规模、细粒度、小样本识别难题，实现海量工件准确识别 

海量目标 
增量式识别 

海量工件小样本细粒度识别 
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多相机高精度 
图像拼接 

针对大型工件分拣过程中相机视场有限、工件尺寸跨度大、识别定位精度低等核心难
题，采用多相机高精度图像拼接、超大拼接图像多尺度目标检测、可形变模板匹配等
技术，实现了十米级视野下工件的亚毫米级定位。 

可形变 
模板匹配 

超大图像多 
尺度目标检测 

突破多图像高精度拼接、多尺度检测等技术，实现超大视场下工件精准定位 

超大视场下工件精准识别与定位 
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自适应优化 
的多光源成像 

针对工件特征成像难、种类多、定位难等核心难题，采用自适应优化的多光源融合成像，
深度特征学习与匹配、亚像素匹配优化等技术，实现了10余种特征的高精度检测与定位
（<0.1mm）。 

亚像素 
匹配优化 

深度特征 
学习与匹配 

突破特征高质量成像与高精度检测，实现了大尺寸工件的高精度尺寸测量 

… 

大尺寸工件特征精准检测与定位 



智能生产线-现状 

特点： 

 场景多样化 

 设备品牌型号繁杂 

 安装调试周期长 

 系统复杂度高 

A场景 B场景 

固定机器人 地轨机器人 



视比特严选生态 



请批评指正！ 
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