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バラ積みピッキング❶
ランダムに積まれたワークを3Dカメラ「TVS Lite」が高精度・高速に認識し、ロボットが正確にピッキング。
4ステップ（校正→ワーク登録→ワーク認識・パラメータ調整→ピッキング教示）のカンタン操作を実現。
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独自アルゴリズムによる３次元認識 (Kyoto Robotics社特許取得）

1
超小型・軽量カメラのため、ロボットに直接
取付可能でフレームが不要。キャスタ付き
ロボット可動台車で、セルおよびライン間移
動もラクラク行えます。

省スペース・ワンユニット

2 高精度・高速3D形状把握

ランダムに積まれたワークを高精度・高速に
形状把握し、定められた把持位置で正確に
ピッキングします。ロボットのパレタイズ機
能により、自動整列、指定位置へのプレイス
も簡単に行えます。

3 初心者でも行える簡単設定

実ワークを使って行える「把持位置簡単登録
機能」を搭載。3D CADデータの取り込みに
よる干渉回避も可能。環境に応じたパラメー
タも準備しています。
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●お問い合わせは

Web siteも
ご覧ください

E-mail ： info@trm.tak.co.jp

（受付時間：平日9時～18時）0120-905-230

Webサイト掲載のロボットシステム・ヒアリングシートをお送りください
▼おたずねする内容
作業内容、対象ワーク、作業環境、周辺機器 etc
(写真、動画、サンプルワークをご用意ください）

ヒアリング
シートはこちら！

お問い合わせ
ページへ
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輪郭抽出
輪郭マッチング ３次元認識結果

　ワークの「位置・姿勢」を認識、
ピッキング座標をロボットに送信

点群計測
点群マッチング

照合プロジェクタ
パターン照射

照合

〒101-0062　東京都千代田区神田駿河台2-2
〒101-0062　東京都千代田区神田駿河台3-4 龍名館本店ビル8F
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