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ピッキングロボットシステムの開発
バラ積み自動車部品

概要
バケットにバラ積みされた円盤状部品を安価な �D 距離画像セン

サにより計測認識し、独自のロボットハンドにより把持して指定

場所に搬送するピッキングロボットシステムを開発。
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�D センサによる部品の位置姿勢の計測

ロボットハンドによる部品の把持

�D 距離画像からの部品の識別

部品を加工機へ搬出
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