
世智智能科技（上海）有限公司

1、公司介绍

世智智能科技（上海）有限公司成立于 2015 年 01 月, 是业界资深的机器视觉公司，是值得

客户信赖的系统集成商之一。公司坐落在闵行莘庄科技园区, 公司核心业务包含视觉检测和

3D 机器人视觉。涵盖了自动化检测与机器视觉系统集成，和机器人+视觉的集成和应用。

凭借多年的软件研发经验，以资深技术团队为依托，以完善的服务体系为保障，立足于工业

视觉领域，专注于为汽车和汽车零部件、3C电子、机器人、新能源、电器、食品、饮料、

消费品、医药等行业提供机器视觉系统集成服务和视觉检测设备。

2、产品介绍

(1) 智能相机

系统工具。

概述

- AIC2000 是一款高度集成的工业 AI 摄像机，配备了固定或液体镜头、LED 照明、工业级

图像传感器和树莓派 Compute Module 4（CM4）。ED-AIC2000 配备了变焦镜头和 LED

照明，大大减少了安装和维护工作。

- 由于预装了 QT、Python、OpenCV SDK 和 AI 算法演示应用程序，它可以大大加快 AI



视觉应用的开发和部署。

- AIC2000 是一款多合一、紧凑和坚固的工业 AI 相机，是各种 AI 视觉应用的理想选择。

◆ 基于 Raspberry Pi 计算机模块 4 设计的

- 1GB/2GB/4GB/8GB DDR 和 8GB/16GB/32GB eMMC 可选

- 200 万像素全局快门，500 万像素滚动快门 CMOS 图像传感器可选

- 固定或液体镜头可选

- 内置 LED 照明；支持外部光源

- 1x 10/100/1000M 以太网，带 M12 连接器

- 1x PWR / IO M12 连接器，带 4 个隔离的 GPIO 和 1 个 RS232

- 预装 OpenCV 4.5.4, Python 3.7 和 QT

- 支持 YOLO V5 和 V8，以及 Halcon、AVS 等第三代机器视觉库

◆ 铝合金外壳由 CNC 制造，IP67 防水

◆ 抗冲击性：EN 60068-2-27

◆ 抗震性：EN 60068-2-6

设备特性

尺寸 70*54*50mm

重量 150g

电源 外部电源：10-30VDC，最大 1.5A@24VDC（最大 36W）

可配置 IO 四个光隔离 GPIO：GPIO0,1,2,3

颜色和材料 工业黑色铝制外壳

接口端口 RS232，TCP/IP

通讯协议 Ethernet/IP， PROFINET, Modbus TCP， TCP/IP，MC

用户指示器 电源，故障，GoodRead，网络

性能参数

图像传感器 2.0MP CMOS 芯片，全局快门，1600*1300 像素



采集速率 高达 70 帧/秒

瞄准点 十字红色激光

照明

可更换模块：

红色 LED 可分区控制

蓝色 LED 可分区控制

扫描器视域
电子液态镜头

固定焦距镜头

光学附件 偏振片

软件

管理

Raspberry Pi OS， 视觉检测软件

小体积、集成像、算法、通信于一身，内部集成了定位测量、标定转换、

逻辑控制 0CR、缺陷检测、识别读码等算法，为视觉检测带来更全面与更

高性价比的选择

附件

内部照明、外部照明、内部滤镜、偏振片

(2) 标准视觉检测方案

对于视觉需求简单，成本控制严格的应用场景，比如检测正反、有无、尺寸等不复杂的缺陷，

我们则采用标准的视觉软件，和按需搭配的视觉硬件方案。 这样既可以有比较好的成本优

势，而且视觉硬件可以灵活搭配。



(3) 非标视觉检测方案

对于一些复杂的视觉检测场景，我们则通过定制视觉软件和硬件来完成。



(4) 3D 视觉检测方案



3D 视觉技术在检测精度、光照环境等性能远超 2D。2D 视觉基于物体平面轮廓驱动，解决

部分二维层面的读条识别、边缘检测等问题，无法获得曲度、空间坐标等三维参数，完全可

以满足外观检测、识别等应用，但检验精度低。3D 视觉技术利用立体摄像、激光雷达等技

术准确地完成物体三维信息的采集，对于光照条件、 物体对比度等客观因素适应能力更强，

可以实现 2D 视觉无法实现或者不好实现的功能，例如检测产品的高度、平面度、体积等和

三维建模等，更加适配半导体、汽 车、3C 等领域的高精度工业需求，检测要求精度达到＜

1μm。目前 3D 视觉最有前景的工业应用场景：高精度的测量及缺陷识别、高速高精度的 在

线检测、自动装配、视觉引导机器人等。 典型应用场景：









(异形塑料件 3D 缺陷检测-缺损或者多料)





(3D 测量工件表面纹路高度)



(检测异形件表面平整度)

(5) 3D 视觉机器人





产品链接：https://www.shizhi.co/lm3/44.html



(6) 视觉检测平台

1.2 软件架构

基于 Qt5 + OpenCV4.6 的通用化视觉软件，支持多相机多线程，每个工具都是单独的 DLL，

主程序通过公用的接口访问以及加载各个工具。算法工具包含图像处理、检测识别、标定工

具、对位工具、几何工具、几何测量、三维检测、逻辑工具、通讯工具和系统工具。

小体积、集成像、算法、通信于一身内部集成了定位测量、标定转换、逻辑控制 OCR、缺

陷检测、识别读码等算法为视觉检测带来更全面与更高性价比的选择





产品链接：https://www.shizhi.co/list_20/39.html

(7) AI 深度学习

1、AI 算法原理

AI 算法又称为深度学习，所以，它有两个特点：

 “深度”：指网络比较深或叫做特征提取器的参数量比较大，通用目标识别网络参数

达百万级别。下图为深度学习网络模型简单结构示意图。



 “学习”：如此大的参数量，通过手动调节来输出一个理想的结果，似乎是不可能完

成的任务。因此，数据科学家们设计了自动学习的功能，得益于计算机强大的算力，

每次微调部分参数，得到一个结果，根据结果的变换趋势，确定参数的改变方向，

循环迭代，最终将海量的参数都能调节到合适的值。

2、通过上面的介绍，AI 深度学习算法跟传统算法的区别就很明显了，那就是，传统算法，

既没“深度”也没“学习”。手动设计的特征提取器数量有限，同样也没办法调节大量的参数。

反映到实际项目中，就是没办法适应各种复杂的场景。无论是亮度，背景，工件角度，尺寸，

磁粉浓度等发生轻微变换，原来设计的那套参数可能就没办法使用。

基于 AI 模型的训练部署流程：

 样本库制作

如下图所示，采集待识别的工件的各种裂纹图片 100-300 张，并对裂纹进行标注，即保

存记录下裂纹的位置坐标信息，以供神经网络进行学习。

 样本标注工具

如下图所示，将采集到的裂纹图片导入到专业的样本标注工具软件，对图片中裂纹的位

置进行标注。



标注后，我们便得到如下图所示样本集合。包括裂纹图片和对应的标签文件。这些文件

就是我们用来训练神经网络的样本集。

 学习训练

学习的过程，即求解神经网络参数的过程，前面讲过，神经网络参数都是百万量级甚至

更多。要求计算机拥有很大的运算能力，因此需要算力强大的 AI 学习显卡。如下图所示深

度学习神经网络训练过程，Python 脚本编程，循环 300 轮迭代。



 部署

将学习好的 AI 模型，以及接口函数，嵌入到软件框架里。实现实时的在线识别功能。

下图所示，为训练完成脚本生成的相关文件。Weights 文件夹里为训练生成权重文件，

我们可以粗浅地理解为我们训练的模型。推理过程只需要这个文件。该文件夹内其他

文件为训练指标文件，评估训练效果用，在此不做进一步展开介绍。

下图显示不同格式 weights 文件，适用于不同的接口程序及设备（CPU/GPU）。



(8) 视觉筛选机







操作界面：



产品链接： https://www.shizhi.co/list_19/46.html

3、相关案例

(1) 汽车零配件测量以及瑕疵检测



(2) 某特斯拉供应商电池托板上数据举证码和字符识别，在 Pad 上用深度学习实现（赛科

利）







(3) 汽车零配件螺栓有无检测，以及大小螺栓位置是否放错和字符识别（东山精密）





(4) 晶 圆 盘 墨 点 识 别 ， 识 别 并 定 位 配 合 激 光 设 备 。 包 含 6 个 规 格 ，

60-70-78-90-114-125MIL(首昂光电)





8、汽车连接器插针位置度检测和高度测量（安波福）







9、特斯拉汽车零配件检测，对工件的轮廓、螺孔位置度、螺纹质量以及有无检测

工位一采用了 2 个 1200 万像素的相机，首先对标准件进行轮廓和螺孔位置度的提取，

在对待检的工件进行比对，精度为+- 0.2mm。

工位二采用了 4 个 600 万像素的相机，4 个内壁镜头，检测螺纹质量和有无。

做了两条生产线（东山精密）







10、特斯拉家用充电桩，焊接检测





11、手机摄像头模块，四相机检测产品正反面和破损

外资企业，产品误判率≤万分之一













12、电池箱体机械紧固件的视觉防漏防错检测（客户为特斯拉的一级供应商赛科利）

采用 11 个 1200 万相机，1 个读码器，8 个光源，1 个继电器控制板。物理按键一键检测，

程序分批次进行调度，并输出结果到指示灯，并推送数据给 MES。共三个车型













13、中车 3C 汽车模块，焊前焊后视觉检测（焊前检测针高度和水平倾斜角度， 焊后检测



针的垂直倾斜度）











14、3D 视觉无序抓取

https://www.shizhi.co/case/67.html
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