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板金加工の変種変量生産で業界初となる自律的生産システムを構築しています。板金加工の主要工程である、切断
加工・曲げ加工・溶接加工と各加工機のワーク供給・集積を自動化し、各加工機間の搬送をAGVで行います。また、
各設備と生産管理システムを無線で相互連動することで、自律的な生産システムを実現します。 
本生産システムでは、変種変量生産における生産工程を最適自動化し、生産能力の強化に貢献します。 

切断加工済ワークのピックアップではロボットのティーチングが一般的ですが、変種変量生産では、一品毎のティー
チングは現実的ではありません。この課題に対し、3Dカメラの画像からワークの形状を認識し、形状に合わせた吸着
位置の自動探索と、真空パッド群のon/off制御を自動的に行うシステムを開発しました。これにより、ティーチング不
要で多様な形状のワークのピックアップが可能になります。今回の展示では、本研究成果である「ワークの形状認識」
と「ワーク形状に応じた吸着位置探索と真空パッド群のon/off制御」の動画展示を行います。 

今回開発したピックアップロボットと生産管理システムは
当社事業での活用と、パッケージ販売を計画しています。 
変種変量生産の最適自動化による省人化と生産能力の向
上、及び製造コストの削減により、特に今後増産が期待さ
れている半導体製造装置を中心に、当社及び日本の精密
板金加工業の国際競争力強化への貢献を目指しています。 

吸着位置探索と真空パッド群のon/off制御ワーク形状の自動認識

対象ワーク 
撮像データ

吸着パッド 
CADモデル

お手元のスマホでも
ご覧いただけます。


