
ビジョンピッキング

カメラでワーク形状を確認し
組付ける向きを合わせる

ロボ1

ロボ2

ロボット1の位置に合わせて

ロボット2で角度調整を行い

アセンブリ

ﾊﾞﾗ積みされているワークを

ビジョンを用いて拾う

カメラ2

カメラ1

我社では、ビジョンシステムを用いた装置の開発を行っております。
カメラを用いてバラ積みされているワークを検知し、ワーク形状の確認後、

ワークの向きに合わせたロボットハンドリング・搬送を
行うシステムを構築できます。

今回は、過去実績システムをご紹介いたします。

その他にも、2台のロボットを同期させたアセンブリ設備も･･･
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