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外観検査ロボット

人の能力を超えた検査ロボット。

仕様

標準

販売可能地域

日本

●

北米

ー

欧州

ー

アジア

ー

型式の詳細は別途お問い合わせください。

異品、欠品検査

品番読取り
（バーコード、QRコード）

画像処理をカスタマイズ可能
例：寸法、色

200点（１品番あたり）

1,000品番

垂直多関節ロボット

Vシリーズ  全機種
（RC7Mコントローラ）

検査項目

検査点数

品番登録数

対応ロボット

特長
人の能力を超えた高速な検査で、
高生産性を実現
従来の半分の時間で検査。※１

ロボットがノンストップで撮像＆判定。

応用例 仕様
本体仕様
項　目

機能

検査データ
登録数（注1）

カメラ

仕　様

異品検査

欠品検査

特徴検査

２次元コード（QR）読取り

１次元コード読取り

OCR

位置補正

品番読取（QR、バーコード）

統計処理

画像保存

検査カスタマイズ

1,000品番

１品番当り200点

約120GByte

1/3CCD 640×480

4.65μm

1/2CCD 1,360×1,024

4.65μm

4

検査

支援

品番数

検査点数

データ領域（注2）

撮像素子

ピクセルサイズ

撮像素子

ピクセルサイズ

使用可能数

VGA

SXGA

仕　様

高輝度ストロボ用LED

4（照明電源は2ch×2個）

サーチ領域640×480（VGA）、
マスタサイズ100×100、正規化相関、

サーチ角度±90°結果表示有りの場合：約70ms

DeviceNet又はCC-Link
入力：96点

（専用：64点、ハンドシェイク用：32点）
出力：100点

（専用：68点、ハンドシェイク用：32点）
ただし、入力・出力各128点は占有します。

Gig_E 1ch

VP、VS、VM

単相AC100V -10%～+10%

50/60Hz

約4.5A  450W

0℃～40℃（注4）

20～80％RH（結露なきこと）

0℃～60℃（注5）

20～85％RH（結露なきこと）

IP20

項　目

照明

画像処理時間（注3）

外部インターフェース

対応ロボットタイプ

電源

環境条件

保護等級

タイプ

使用可能数

リモートIO（子局）

イーサネット

電圧

周波数

消費電流

使用周囲温度

使用周囲湿度

保存周囲温度

保存周囲湿度

（注1）マスタ画像のデータサイズによっては登録可能数が少なくなります。　（注2）マスタデータ、検査結果を含む。　（注3）処理の種類や条件により異なります。　
（注4）液晶ディスプレイ、操作デバイスを除く。（液晶ディスプレイは0℃～35℃）　（注5）UPSのバッテリ、操作デバイスを除く。（UPSバッテリは40℃まで）

（垂直多関節ロボット、コントローラーの仕様については、各製品ページを参照ください。）

キーボード

視覚装置PC

ハブ

マウス

液晶ディスプレイ

操作デバイス※2

カメラ
照明治具
（オプション）

LED 照明
（オプション）

中継ボックス

ティーチングペンダント

照明電源

自動トリガケーブルブ

調光
トリガケーブル

視覚装置PC電源ケーブル

RS232C ケーブル

ハブ電源ケーブル

D/Aケーブル
中継ボックス
電源ケーブル

イーサネットケーブル※1

カメライーサネットケーブル（固定）

可動ケーブルセット
（オプション）

イーサネット中継アダプタ

イーサネットケーブル※1

ケーブル

UPS

AC100V

AC100V

AC100V

AC電源

カメラ

○○～○

○○○～○

○○○～○

○○○～○

カメカメカ ラメラメ 、ラ 照明関連、照明関連、

周辺機器

インイ タン フタ ェフ ースェースェ 関連ス関連ス

LANポートに接続してください。N

イーサネット
ケーブル※1

上位PCへ

PLC

他の機器をつながないで下さい。。

運転準備回路

（接続接 ケ続 ブルブ お客様準お 備準 す。す ）。）。

カメラを固定で使用する場合は可動ケー
ブルセットは使用せずにカメラ及びLED
照明を接続します。
LED照明の接続には照明分岐ケーブル
（可動）が必要です。

カメカメ 電 トリトリ ケー ル（固定ル ）

システム構成

ロボットがカメラを把持
広範囲3次元検査

小型ロボットで大物ワークの検査が可能

ロボットがワークを把持
省スペース

カメラ固定により、狭いスペースで3次元検査が可能

インデックステーブル

カメラ
照明

ワーク

3次元検査
垂直多関節ロボットにより、3次元の検査を実現。

簡単教示で、ロボットを意識せず視覚検査装置を導入
検査項目とロボット動作をプログラムレスで設定。

カメラ
照明

ワーク

※１  当社従来品〈停止検査〉比。検査条件により異なります。
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