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简 介 www.dexforce.top

KINGFISHER 智能 3D 相机基于双目立体成像技术，模仿人类双眼视觉原理，利用两个相机从不同角度获取图像，并通

过使用 Sim2Real 训练的智能算法，使用两组不同角度的图像，可以在各种环境光下，最快 0.5s 内精确重建场景的三维

点云 ;解决了传统 3D 相机易受到环境光的影响、成像时间较慢、相机使用寿命短、成本较为高昂等，有效提升视觉系统

的稳定性，为 3D 成像领域带来了革命性的创新和突破。

KINGFISHER-S-602 正视图

KINGFISHER-S-602 侧视图
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严禁水泡

严禁火烧

严禁拆机

严禁私接电源

严禁私自延长网线

严禁在潮湿、有凝露或高粉尘环境下使用相机

严禁在强磁场、高压放电设备（如电焊机）环境下使用相机

严禁外力撞击，摔打，如发生请联系工作人员检修

远离激光打标机、镭雕机等会对相机造成损坏的设备，如必须使用，请联系公司人员确认

严禁超距使用，使用距离 ： XEMA-P:100-150mm ； XEMA-DCW:0.3-0.5m;XEMA-SCW:0.5-1m;

XEMA-LCW:1-2.5m;SPARROW:0.3-0.5m;FINCH:1.5-3.5m ： 如有特殊定制需提前跟相机组沟通需求

严格按照产品规格书在高低温允许温度范围内使用相机

安全须知

请仔细阅读安全须知，严格按照下述规范操作，否则将严重损害相机，跨维不负责由此产生的维护问题



KINGFISHER-S-602 视野图（mm）
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名称 参数

基线长度(mm) 60

视场角(H/V) 58°/37°

分辨率 1920×1080

推荐工作距离(mm) 200-1000

视野（mm） 近视场：186×134，远视场：1171×674

XY分辨率 0.64mm@1000mm， 0.13mm@200mm

重复精度（mm） 0.288

接口 GigE

典型拍照时间 1/60s

供电 POE

典型采集时间 1s

尺寸（mm） 96.5×94.5×38.5

重量（kg） 0.39

技术参数 www.dexforce.top
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俯视图
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底视图

侧视图

结构图纸 www.dexforce.top
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XEMA 是由跨维（深圳）智能数字科技有限公司孵化、 面向 3D 视觉应用开发者的开源项目，

也是我们探索三维感知、连接数字世界与物理现实的起点。

基于结构光技术与点云重建算法， XEMA 将三维成像与 GPU 计算能力相结合， 为 3D 点云识

别、 机械臂控制等应用提供硬件基础， 并逐步应用于分拣、 组装、 3D 检测等工业场景。在此

基础上，我们不断拓展相机产品与技术路线，让三维感知适应更多样的任务与环境。

FINCH 采用双目激光振镜技术， 实现高精度、 大视野的定位， 拓展精细作业的感知范围 ；

KINGFISHER 借助深度学习实现纯视觉定位， 面向透明、 高反及户外等复杂场景开展三维感

知 ； SPARROW 秉持低成本、 极简的设计理念， 在更小、 更轻的机身中保留 XEMA 的结构光

功能，让机械臂末端搭载等对体积与重量敏感的应用更易落地。

从精度与视野的提升，到复杂场景的适应，再到体积与成本的突破，这些硬件的发展始终指向

同一个目标 ： 让三维感知拥有更强的能力、更广的适用范围和更低的应用门槛。

未来， 我们将进一步在结构光中引入 AI 算法， 在相机设计中融入硬件级加速， 让深度学习的

抽象表示能力与三维成像、底层计算深度协同，推动三维感知从几何重建走向对物体、场景与

空间关系的理解， 实现感知能力的质的飞跃。我们的最终目标， 是持续提升 3D 相机的性能与

泛用性， 降低 3D 视觉应用的硬件门槛， 沟通数字世界与物理现实， 让机器视觉和人工智能渗

透到碳基世界的方方面面。

电话：0755-86727102
邮箱：contact@dexforce.com
深圳：深圳市南山区科园路1001号创投大厦14层

更多详情，敬请访问 www.dexforce.com

免责声明：

1.本文件中所有信息如有变更恕不另行通知。

2.本文件所涉及的数据可能因环境等因素产生差异，本公司不承担由此产生的后果。


