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项目说明：

项目背景：

随着新能源汽车和储能行业的快速发展，电池模组作为核心部件，其制造精度、安全性和一致

性要求越来越高。模组尺寸超差可能造成电池装配干涉、结构受力异常及后续性能风险；传统

人工测量效率低、数据不完整，难以满足批量追溯。

检测对象与任务：
①提升装配兼容性：确保每一个电池模组的尺寸在公差范围内，确保模组与电池包、整车系

统的机械匹配性；

②降低人工成本与误检率：传统人工测量效率低，精度不高，容易因疲劳造成漏检或误判；

③满足高端客户标准：输出所有的测量数据，为MES/SPC/AI提供数据基础，实现工艺闭环。

产品展示
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检测需求：

检测需求与难点：

● 测量模组的长宽高数据

● 根据图纸基准建立坐标系

● 测量指定位置的为位置度，轮廓度数据

项目难点：

● 六台 3D 相机与四台 2D 相机需要统一到同一物理坐标系

●  多视角点云存在重叠、遮挡和拼接误差，需要控制外参与基准漂移

● 尺寸多，基准、测量方向和公差定义必须与图纸一致

● 相机数量多，需兼顾同步触发、算力、维护和长期稳定性
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整体方案：

方案说明：

系统使用 6 台 3D 相机覆盖模组各测量面，4 台 2D 相机采集标定片信息。通过联合标定建立 10 台相机的空间关系，采集后将多视角 3D 点云变换到统一坐标系

并拼接。随后拟合产品基准面和侧面，通过平面间距离、交线及指定特征计算长宽高、位置度与轮廓度。

检测流程：

相机取图 → → 点云拼接 → 平面拟合 → 尺寸测量 → 输出结果多相机标定
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6 台 3D 相机负责获取模组表面空间点云，4 台 2D 相机辅助获取标定片特征。

所有相机必须使用同一标定基准，并明确触发时序、视野重叠区和安装稳定性。

多相机成像

相机布局图

硬件选型与标定：

对标定片进行取像

使用6台3D相机对标定块进行扫描，4台2D相机对标定片进行取像，完成10个相

机之间的空间物理关系，并生成标定参数文件。

多相机标定
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点云拼接：

相机标定完成后，后续均在标定空间进行操作，随后相机进行取图，3D相机分别扫描模

组的6个面，得到产品的三维图像，并对3D点云数据进行拼接

处理说明：

对3D点云数据进行拼接
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平面拟合与检测：

在拼接点云中提取产品有效区域，使用平面拟合工具把产品的四周的4个面进行拟合，

再使用高度测量工具，测量产品的长宽高数据。

拟合产品四个面

处理说明：
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方案优势与项目价值：

● 检测结果稳定可靠

检测精度可以达到0.05mm，算法耗时1s内，整个模组检测的CT控制在30s
内，满足生产需求。

● 节省成本

方案节省算力，一个主板可以带动10个相机，硬件成本大幅下降。

● 替代人工，全覆盖检测

替换传统人工检测，实现自动化检测，提升生产效率和产能。

● 低代码，易上手

方案流程逻辑简便，调试耗时短，极大简易了产线工作人员的维护工作。

漏焊区域检测结果（3）


