
ロボットの個体差や設置誤差を、
どこまで正確に把握できていますか？
・ ロボットごとにわずかな位置・姿勢のズレがある
・ 設置・移設・経年で精度が変わる
・ ティーチングで吸収しているが調整工数に限界がある

・ ロボットの実動作を高精度に計測
・ 理論値との差分を解析
・ 機種差・個体差・設置誤差を反映した補正パラメータを生成

ロボット毎の誤差を”計算で吸収”する
高精度キャリブレーションソフト

このソフトが解決すること1

・ 現場運用前提のシンプル構成
・ ロボットメーカー非依存
・ ±0.1mmレベル※の高精度補正実績
　※条件・対象ロボットによる

カタログ精度ではなく、現場で揃う実効精度

本ソフトの強み4

適用例 ・ カメラと組み合わせたロボットの高精度位置決め
 ・ 新規ロボット設備の立上げ時
 ・ ロボット移設・再設置時

ティーチングだけでは安定しない工程で
効果を発揮します

主な用途・使いどころ2

■ラインナップ

　・ １ライセンスで複数ロボットのキャリブレーションに対応
　・ PC＋レーザートラッカーを使用して実施

● 高精度化ソフト：ロボットを測定し、補正パラメータを計算する

　・ ロボット１台につき１セット
　・ PLCと信号連携し、ロボット指令を補正して実行

● 動作用ミニPC：補正パラメータを使用しロボットやPLCと通信する

技術概要3

ロボット実機計測
高精度化計算
補正モデル生成

補正パラメータ付与
ロボットへ動作指令

現場での実運用
Phase2

設備 PLC 高精度化ソフト

動作用
ミニPC

PLCで動作用ミニPCを制御
補正モデル運用
PLCで動作用ミニPCを制御
補正モデル運用

ロボット実機計測
初期設定

Phase1

補正パラメータ付与補正パラメータ付与

ロボットの誤差を補正し、 簡単に±0.1mm高精度位置決めを実現します

ロボット高精度化ソフト 共同開発

トヨタ自動車様　他導入検討中


