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一、产品介绍

星光眼利用线激光辅助定位，通过双目立体视觉系统获取物体三维空间坐标，可

对物体轮廓进行高精度三维模型重建，并与标准化三维模型进行对比，可进行定位、

缺陷检测、尺寸测量等多方面功能应用，产品具备终端智能、模块化、相机安装高度

可调、激光器安装位置可调、抗反光、抗吸光、环境适应性强、无重叠、无阴影、可

拼接、物体不规则性及特征信息不明显高精度检测等特点。

二、产品特点

2.1 系统特点

（1）终端智能：采用终端智能模块化设计，内嵌多块处理芯片，可终端直接输出深度

数据；

（2）多相机融合技术：支持多台线激光立体相机深度融合；

（3）提供软硬件整体解决方案：可外接工控机进行深度数据应用开发，提供包括立体

定位、尺寸测量、缺陷检测等多种场景应用；

（4）多平台支持：支持 Android、Windows、Linux多平台系统，可根据客户需求提供

定制化的 API接口及整体应用解决方案。

2.2 性能特点

（1）高精度：最高检测精度可达±0.02mm；

（2）高处理速度：高速度图像处理分析，扫描生成深度数据速度可达 1300线/s；

（3）多种触发方式：支持软触发、硬触发、连续触发方式；

（4）满足物体快速运动检测：在 10m/s的速度范围下都可满足毫米级精度要求。
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2.3 应用特点

（1）环境适应性强：采用双目视觉+线激光技术理论，可有效抑制光线及阴影干扰，

在室内外、昏暗环境下也能正常使用；

（2）大景深清晰成像：采用动态的“瞳距”调整，并可灵活更换各种不同焦距镜头，

满足不同视野范围场景需求；

（3）设备安装高度可调：相机及激光器安装高度可调，最高安装可达 10m；

（4）适应多种复杂场景：可对堆叠杂乱摆放、特征信息不明显、弱反光以及弱吸光的

物体进行高精度的轮廓扫描；

（5）便捷性好：产品小型化、灵活性强，易于安装和集成。

三、产品外观尺寸

正视图 左视图



星光眼产品使用说明

4

背视图 俯视图

四、产品参数

参数名称 详细描述

尺寸（L*W*H） 234*60*85mm

重量 0.75kg

分辨率 1536*2048

精度 ±0.02mm

对外接口 千兆网口

通信方式 通信 SDK

支持系统 Windows/Linux/Android

输出数据 X/Y/Z 深度点云数据、深度图

基线距离 160mm

温度 工作温度：–10°C~50°C 存储温度：–20°C~70°C

镜头焦距 4.5mm

最佳工作距离 65cm

镜头接口 M12

最大工作距离 10m

曝光模式 Global Shutter

电压/功耗 5V/6~8W

激光照射角度 45°

激光波长 450nm

是否可多相机协同工作 可以

五、激光检测功能

5.1 功能简介

激光检测系统采用伟景自主研发的软硬件体系，利用线激光立体相机对物体表面

进行扫描后，通过融合算法进行物体高精度三维点云模型重构，可将物体 3D 模型在软

件界面上进行实时显示。点云数据可保存，以供用户使用。支持二次开发。
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5.2 操作步骤

1、固定星光眼到支架上，星光眼镜头朝下，连接星光眼网口线至电脑以太网接口，星

光眼电源线与激光控制器接 220V 电源，为达到最好的扫描效果，相机安装高度尽量在

工作距离附近，激光控制器打出的激光束调至最细且与物体运动方向垂直，滑台须保

持匀速运动。

图 1 环境搭建
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2、首先对星光眼进行参数设置，放置标块于滑台上，打开软件 VizumAlgo 软件，进入

初始界面。图 2界面说明：

显示软件当前状态

显示相机当前与外部的连接状态

显示相机当前连接状态

显示本机系统时间

相机参数设置、高度标定

选择所需执行的方法，即检测项目

向上翻页

开始拼接

停止拼接

读取点云数据

开始保存图片：保存生成的点云数据

显示 3D 视图：显示检测物体 3D 点云图

显示轮廓图：显示检测物体点轮廓

坐标系标定：通过坐标系标定完成坐标系转换

高度测量：输出相机到检测物之间的距离

退出程序

向下翻页
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系统参数设置、版本信息读取

图 2 初始界面

3、点击“相机”进入“参数”界面，首先划定检测 ROI，具体方法为：先划定左眼 ROI，

右眼会按镜像原理自动生成对应 ROI，鼠标拖动右眼 ROI框至合适位置即可。分辨率自

动识别，然后设定合适的曝光时间、帧率、触发类型，点击“应用”或回车生效。
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图 3 参数界面

4、切换到“标定”界面，进行相机标定。填写标块高度值，划定标定 ROI 区域（注意：

顶部 ROI须框选标块上的激光线，框线左右可超出标块表面，上下不可超出标块表面；

底部 ROI1 和底部 ROI2 须分别框选标块上方与下方的激光线）。点击“应用”或回车

生效。

说明：（1）高度标定只需进行一次，除非相机或滑台位置改变。

（2）必要时点击“清空”可清除相机中写入的标定数据。
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图 4 标定界面

5、点击“系统”进入到系统设置界面，按实际情况进行设置，点击“应用”或回车生

效。图 5界面说明：

输出：显示网口和串口信息

显示：系统参数设置

移动速度：检测物体的移动速度

过滤高度：绘制点云图时低于此高度的点不显示

基准高度：镜头到基准面的高度，相机如果进行了高度标定，则此值会自动生成；否

则需手动输入，可借助首页的“高度测量”功能确定此值

门限值：数值越大，扫描出的点云数据越少，数值越小，扫描出的点云数据越多，默

认为 110

点大小：3D 显示时绘制点云图所用点的直径
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点颜色：绘制点云图所用点的颜色，在颜色梯度为 0时生效

颜色梯度：数值越大颜色越丰富，越小颜色越单一

自动拼接：启动状态下自动进行采图和帧拼接，非启动状态下手动进行采图和帧拼接，

有方法会执行

网格 X 轴：3D 视图中整个网格的长度

网格 Y 轴：3D 视图中整个网格的宽度

网格大小：3D 视图中每个小网格的大小

日志级别：通常选择“无日志”

通用：设置数据保存类型、文件类型、保存路径、系统语言

关于：显示当前软硬件及 SDK版本信息

图 5 系统设置

6、拿掉标块，放置检测物体于滑台上，控制滑台开始移动，通过点击 3D 视图和轮廓
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图的图标观察检测图像。若需保存点云数据，点击“开始保存图片”按钮，即可在预

设保存路径下生成相应格式的数据（当前版本支持 pcd、csv格式），再次点击此按钮

可取消保存功能。

图 6 显示 3D 视图
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图 7 显示轮廓图

六、钢板定位抓取功能

6.1 功能简介

钢板定位抓取系统采用伟景自主研发的软硬件体系，采用线激光立体相机对钢板

料垛进行快速扫描后，通过融合算法进行钢板高精度三维点云模型重构，可将钢板 3D

模型在界面上进行实时显示，同时输出所需的钢板定位信息及角度偏移，机械臂获取

有效钢板位置后抓取钢板进行下料，当钢板角度偏移超出预设角度阈值时系统会反馈

报警信息。点云数据可保存，支持用户二次开发。

6.2 操作步骤

1、固定星光眼到机械臂上，星光眼镜头朝下，连接星光眼网口线至电脑以太网接口，

星光眼电源线与激光控制器接 220V电源，为达到最好的扫描效果，相机安装高度尽量

在工作距离附近，激光控制器打出的激光束调至最细且与机械臂运动方向垂直，机械

臂须保持匀速运动。

2、此项目不需要高度标定，若相机进行过高度标定，则首先清除写入相机的标定数据，

在“标定”界面点击“清除”即可。

3、点击“方法”—“测量”—“钢板定位抓取”，在参数界面可根据钢板实际情况设

置对应参数，点击“应用”或回车生效。勾选“定位”-“圆孔定位”，方法将被使用，

首页的标题变成“圆孔定位”。图 8 界面说明：

名称：首页显示的方法名称，可修改

位置：选择“最小距离”，检测结果中显示激光线最先扫到的钢板定位圆孔信息；选

择“最大距离”，检测结果中显示激光线最后扫到的钢板定位圆孔信息
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圆孔直径：钢板上定位圆孔的直径

钢板宽度：钢板本身的宽度

钢板厚度：钢板本身的厚度

开始角度：钢板初始状态与机械臂 Y 轴的夹角

角度阈值：钢板最大偏差角度，实际检测中超出此值将报警

显示线长：定位圆孔圆心引出线的长度

图 8 “钢板定位抓取”参数设置

4、点击“相机”进入“参数”界面，设定触发类型为“连续”，划定合适的 ROI，设

置合适的曝光时间和帧率，点击“应用”或回车生效后再将触发类型改为“低电平使

能”。如图 9。
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图 9 参数界面

5、点击“系统”进入到系统设置界面，按钢板实际情况设置合适的参数，如图 10。（注

意：此方法下“自动拼接”默认为不启动状态，因为是由外部手动控制运行的）
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图 10 系统设置

6、打开机械臂控制软件，将电脑 IP与机械臂 IP 配置为同一网段，将机械臂控制软件

与钢板定位软件中的相机端口号设为相同。如图 11、图 12、图 13。
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图 11 机械臂控制软件

图 12 配置电脑 IP
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图 13 “通信”模块设置

7、点击机械臂控制软件的“连接”使机械臂与相机连通，可以通过查看首页右下方的

图标来确定是否连通。如图 14。
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图 14 机械臂与相机连通

8、检测前需要对相机和机械臂进行坐标系标定，点击首页“坐标系标定”图标进入坐

标系标定界面，输入正确的标块直径和个数，控制机械臂完整扫描一次标块，界面左

侧上方会出现扫描图像及标块序号，左侧下方会显示各个标块在相机坐标系中的 X、Y、

Z坐标，手动控制机械臂依次获取各个标块在机械臂坐标系中的 X、Y、Z 坐标，通过“坐

标输入”按钮依次写入，写入完成后点击“计算”，查看界面右侧下方“相机到机械

臂误差”和“机械臂到相机误差”是否在误差范围内（通常判断“平均误差”是否在 1

以内），若是，点击“保存”。此时，相机坐标系转换为机械臂坐标系。如图 15、图

16。

图 15 坐标系标定界面
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图 16 坐标系标定完成

9、去掉标块，放置钢板于地面，控制机械臂进行扫描，当钢板被完整扫描后，界面上

会实时输出钢板点云图像和检测信息，如图 17。此时可以控制机械臂实现钢板抓取。

图 17界面说明：

计数：算法累计执行的次数，软件重启后归 0

时间：算法执行一次耗费的时间，软件重启后归 0

结果：输出钢板定位圆孔检测结果

坐标：输出钢板定位圆孔的 x,y,z 坐标，单位为 mm

角度：输出钢板与机械臂 Y 轴的夹角，单位为度
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图 17 “钢板定位抓取”检测结果

10、每次的检测结果会以 txt 格式保存在钢板定位软件根目录下，文件以日期命名，

如图 18。若需保存点云数据，点击“开始保存图片”按钮，即可在预设保存路径下生

成相应格式的数据（当前版本支持 pcd、csv格式），再次点击此按钮可取消保存功能。

图 18 检测结果保存
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七、注意事项

7.1 安全注意事项

（1）使用产品前关闭电脑防火墙功能；

（2）固定产品时不要划伤外观；

（3）禁止热插拔；

（4）移动产品时，注意轻拿轻放，严禁撞击、用力摇晃等行为；

（5）请勿擅自拆卸本产品，防止造成硬件损坏；

（6）长时间不使用本产品时，请将电源断开；

（7）请不要将产品置于-20℃~85℃之外的环境下使用。

7.2 特别提醒

发生如下情况之一时，应立刻把设备的电源关闭，并拔掉插在电源插座上的电源线，

交由专业维修人员检查确认正常或维修恢复正常后再继续使用：

（1）设备不慎跌落；

（2）发生水、化学溶剂或其它导电异物侵入设备内部；

（3）产品在使用时如果有任何部分冒烟或发出异味；

（4）禁止用湿手拆卸电源接头，以防触电；

（5）请勿在粉尘较多或有腐蚀性气体的场所使用此产品。

7.3 产品的保养与维修

（1）防止在烈日下暴晒；

（2）镜片上出现污点及指痕时，请使用干燥的软布擦拭镜片，不要使用清洁剂或粗糙

的物体进行清理；
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（3）产品长时间不使用时，请放在干燥的地方进行保存；

（4）当产品出现问题时，请不要独自对产品进行拆卸，应联系供应商售后服务电话进

行远程服务或现场支持服务。
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