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複雑な形状

ピッキングロボット
Picking Robot System

高度な３次元位置 複雑な形状でも OK

位相シフト法 × 空間コード法
による高精度な � 次元画像処理

�D（�次元）画像処理 X Y

Z

�D（�次元）画像処理 X Y

例 １

バラ積み自動車部品
のピッキング

例 ２

空間コード化した画像

カメラとプロジェクタにより、全部で「��パターン」の光を

照射しカメラで撮影。【位相シフト法】と【空間コード法】を

組み合わせた画像処理技術で、精度の高い「位置（X、Y、

Z座標）」と「傾き（ロール・ピッチ・ヨー）」までを算出します。

カラーカメラや白黒カメラを使用し、色の違いでワークを特定・計測します。

TOP ページ ＞ What ’s  New ！＞【 位相シフト × 空間コードで３次元位置をはじき出す 】Webでもっと詳しく

TOP ページ ＞ 製品一覧 ＞ ピッキング装 置Webでもっと詳しく

https:// jsdkk.com /

日本システムデザイン
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3 4
�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

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。 Webでもっと詳しく

品を安価な �D 距離画像センサ

により計測認識し、独自

ボットシステムを開発。

秒以内ピッキング10
％以上98成功率

無人化・省人化して、人手不足を解消したい

単純作業の効率化を図りたい

各工程をスピーディーにしてコストパフォーマンスを向上させたい

人による事故・ミスを防止したい

ワークが重たく重労働なため、人の負担を減らしたい

無人化・省人化して、人手不足

 troubles


