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研究期間：平成２５年度～２７年度

広島県立総合技術研究所 西部工業技術センター 産業用ロボットプロジェクトチーム

研究内容

研究成果

� 安価なシステム構成-汎用センサ（距離画像センサ：数万円）-汎用パソコン（ワーク認識，ロボット制御用）
� 複数のロボットメーカに対応
� 汎用性の高いシステム設計-段取り替えに容易に対応
ピッキングシステムの特徴ピッキングシステムの特徴ピッキングシステムの特徴ピッキングシステムの特徴

成果展開：円筒形状の金属部品を対象としたピッキングシステムを県内企業の工場内に構築し，実用化に向けた研究を推進中

安価なセンサに対応し，ピッキングに特化した画像処理基盤およびロボットメーカ共通の制御

基盤を開発した。また，これらの活用事例として，円筒形形状部品を対象にしたランダムピッキ

ングシステムを構築した。 システムの基本構成システムの基本構成システムの基本構成システムの基本構成
工場内の製造工程自動化のため，作業者の「眼」と「腕」に相当するビジョンシステムや産業用ロボ

ット活用による生産性向上を目的とし，安価にシステムを構築可能で，柔軟に段取り替え可能なラ

ンダムピッキングシステムのための基盤技術を開発する。

研究目的

基盤技術の活用事例基盤技術の活用事例基盤技術の活用事例基盤技術の活用事例基盤技術の活用事例基盤技術の活用事例基盤技術の活用事例基盤技術の活用事例～円筒形状ワークのランダムピッキング～～円筒形状ワークのランダムピッキング～～円筒形状ワークのランダムピッキング～～円筒形状ワークのランダムピッキング～ 移植性の高い基盤技術移植性の高い基盤技術移植性の高い基盤技術移植性の高い基盤技術～他システムへの再利用～～他システムへの再利用～～他システムへの再利用～～他システムへの再利用～・把持対象は円筒形状のワーク・ワークは容器にランダムにバラ積み・吸着により対象ワークを把持，取出し・ロボットと容器との干渉を回避・把持したワークは別の容器にパレタイズ
・開発期間短縮，開発コスト削減・段取り替えが容易
多様な生産現場へ展開

画像処理基盤

さまざまな形状のワークを個別に認識
ロボット制御基盤

ロボットメーカ，サイズに依存せず，容易にピッキングシステムを移植
工程工程工程工程 処理概要処理概要処理概要処理概要 ワーク姿勢（底面が上）ワーク姿勢（底面が上）ワーク姿勢（底面が上）ワーク姿勢（底面が上） ワーク姿勢（側面が上）ワーク姿勢（側面が上）ワーク姿勢（側面が上）ワーク姿勢（側面が上）ワーク認識 •画像処理によりワークの姿勢(底面，側面）を個別に認識ピッキング •パソコンがロボットを制御

•動作経路はパソコンで生成
•ティーチングペンダントによる動作経路の教示が不要
•ロボットと容器との干渉を回避パレタイズ

円柱（縦） 円柱（横）直方体（縦） 直方体（横）単三電池 円（テープ） 6軸ロボット（デンソーウェーブ製:2kg可搬） 7軸ロボット（安川電機製：20kg可搬）

画像処理基盤ピッキング制御部（ロボット制御クライアント）
距離画像 各社ロボットコマンド開発言語:Visual C/C++C#, Ruby等・ロボット動作，姿勢制御，I/O制御・ピッキングシステム全体制御（シーケンス制御）・三次元座標計測・ワークを分離・検出 産業用ロボット距離画像センサ

ロボット制御用パソコンロボット制御用パソコンロボット制御用パソコンロボット制御用パソコン 共通ロボットコマンドピッキング対象の位置情報 ロボット制御基盤（各社ロボットの抽象化）センサ，ロボット，動作プログラムを容易に組替え可能


