
生産現場において，繰り返し回数が多い重労働であるランダムピッキングは自動化が望まれてい

る工程のひとつです。部品の種類の変化に対応可能な産業用ロボットを活用して自動化を実現す

るために，必要となる把持機構，画像処理，ロボット制御の研究開発を行いました。

円盤形状部品のランダムピッキングシステム

研究期間：平成２５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

研究目的

研究成果

 画像処理部 ロボット制御
距離画像の取得 画像処理による位置・姿勢検出 （カメラ座標系） 取出対象の位置・姿勢の提示 （ロボット座標系） 提示された座標での ジョブの起動 取出ジョブ 配置ジョブ 復帰ジョブ 成功 失敗 

PC プログラム 処理 ロボットジョブ処理 
機器機器機器機器 仕様仕様仕様仕様ロボットロボットロボットロボット 安川電機

MOTOMAN-SIA20コントローラ FS100通信ソフトMotomanSync挟持用シリンダ挟持用シリンダ挟持用シリンダ挟持用シリンダ CKD製FH125距離画像カメラ距離画像カメラ距離画像カメラ距離画像カメラ ASUS Xtion Pro Live開発ソフトウェア OpenNIパソコンパソコンパソコンパソコン CPU: Core i5, メモリ: ４GB

OS: Windows 7 Professional開発言語開発言語開発言語開発言語 Visual C#, C++/CLI

円盤形状部品について，ランダム

ピッキングシステムを実現・対象部品諸元：直径150mm，厚さ25mm，質量３kg弱・取り出し所要時間：約10秒（画像処理時間１秒未満）・ハンド・ジョブ工夫による誤差吸収：画像処理誤差（最大２～３cm）をほぼカバー

距離画像 輪郭画像，円探索結果
①取出対象に適した形状のロボットハンドの設計・試作・円盤形状部品に対する把持方法の決定・指示位置・姿勢のずれに強い爪形状・３次元ＣＡＤ設計による構造解析 ②取出対象の位置・姿勢を検出する画像処理アルゴリズムの開発・距離画像からの輪郭抽出 ・円探索手法による位置検出・円盤面の計測値を利用した姿勢検出
③ＰＣプログラムとロボットジョブを組み合わせた処理フローの構築・画像処理部とロボット制御部の連携・取出の成否判断によるロボット動作の分岐 システム構成システム構成システム構成システム構成
３次元CAD設計 試作ハンド

研究内容

県内企業の実ワーク（円盤形状部品）を対象として，試作システムの構築に取り組みました。


