
AMRを活用した自動搬送・組立システム
COBOTTA PRO　A-02

COBOTTA PROをAMR(自律走行搬送ロボット)に搭載することで、
工程内を自律走行し、広範囲かつ多工程の作業の自動化を実現

人協働ロボットが工程内を自律走行し、
広範囲かつ多工程を自動化
人と同じ空間で作業できる協働ロボットとAMRの組合せにより、
広範囲の自動化を実現。また、既存の設備や、工場レイアウトに
応じたフレキシブルな自動化システムを構築可能

各工程に移動し、作業ごとにツールを切り替え、
部品集め～組立～排出までの一連の作業を自動化

QRコードを活用し、ロボットの
位置補正と作業切り替えが可能※リリース予定

移動先の作業台に貼付されたQRコードを認識し、
その座標系を基準にロボット座標の補正を自動で実行
AMRと作業台の相対位置が変化した場合でも、
QRコードを認識することで再ティーチングすることなく座標を校正

【QRコードの活用】
・ロボットの位置補正
・ロボットへの作業指示、
  作業切り替え 2Dカメラ

QRコードだからこそ、情報を付加し、
ロボットへ作業指示等を与えることも可能
ー作 業 者 が いる場 合：完成品を運搬
ー作業者が不在の場合：ねじ締め作業を実施

システム構成

豊富な機内配線により配線トラブルを低減

COBOTTA PROと組み合わせて、
簡単に使える豊富な3rdパーティ製品
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作業工程
1 COBOTTA PROを搭載したAMRが

キッティングステーションへ移動

2 キッティングステーション上の
QRコード(QRキャリブレーション)を
認識し座標を校正

3 基板，放熱シート，カバーを組立

4 COBOTTA PROを搭載したAMRが
ねじ締めステーションへ移動

5 ねじ締めステーション上の
QRコード(QRキャリブレーション)を認識し
座標を校正

6 QRコード(QRキャリブレーション)から
｢作業者がいる｣、｢作業者不在｣の情報を取得

7 ｢作業者がいる｣場合は完成品を運搬 / 
｢作業者不在｣の場合はねじ締めを実施

8 COBOTTA PROを搭載したAMRが
完成品排出ステーションへ移動

9 完成品を排出

CRC9
（※DC48V仕様は開発中）

コネクタ出し位置の
選択可能

底面仕様背面仕様
ツール切替で

複数の作業に対応


