
生産準備では短納期でティーチングが必要
属人化により対応が困難
・ ティーチングしているが調整工数に限界がある
・ 限られた技能者が出張対応
・ 国によっては現地作業者ではティーチングできない

オフラインティーチング 3次元測定＋ロボットキャリブレーション

ロボットキャリブレーションにより
指令値通りロボットを動作・測定

位置決め・評価

オフラインティーチングのデータに実現場情報（治具・ワークの寸法）をアップデート。
あらかじめロボットの個体差・設置誤差を補正し、 CAD・数値通りに“狙った位置へ動く状態”を作ることで、 ティーチング作業を最小化／不要化します。 

「正確に動くロボット」であれば、ティーチングは不要になる

“CAD・数値制御”を活用

ノウハウの属人化を解消

まとめてティーチング可能

課題1

アプローチ2

技術のポイント3 従来との違い/効果4 現場活用のアイデア5

生産準備のやり方を変える オフラインティーチングを活用し
ティーチング工数低減

ロボット高精度化 活用事例
自社製品（パワーバックドア タッチセンサ）の生産準備でのティーチングレス

3Dシミュレーションで机上の目標値算出 3次元測定した点群から現物の目標値算出

ロボット高精度化

ティーチングレス

機種差・個体差・設置
誤差を補正モデル
として反映

Point 2

Point 3

ロボット実機を
高精度に計測

Point 1

CADデータを
そのまま現場
ロボットに適用

ロボットの増設・横展が容易に

ティーチング工数大幅削減

技能者の負担減

立ち上げ工数減

費用コスト削減

新規生産ライン立ち上げ 設備の移管

ロボットの老朽化更新 他台数ロボットを使う設備


