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	バラ積みピッキングのシステム構成
	バラ積みピッキングは、単体のカメラやロボットだけで成立するものではありません。3Dカメラ、認識・把持計画を担うAI、実際に動作するロボット、ワークをつかむためのハンド、そして周辺設備まで、複数の技術要素が連携して初めて実用的なシステムになります。
	一般的な2Dカメラが捉えられるのは、左右・上下の2次元情報のみであり、奥行き情報は含まれていません。そのため、3次元空間内でワークの位置を特定し、ロボットに正確なピッキング動作を指示するには不十分です。これに対して3Dカメラは奥行き情報を取得できるため、ワークの位置や向きをより正確に把握し、ピック動作を計画するために必要な空間情報を提供できます。
	バラ積みピッキングの基本的な流れはシンプルです。まず3Dカメラがワーク群を撮像し、システムが3Dデータを生成します。その後、AIが対象物を認識し、姿勢を推定し、把持可能な位置を計算します。最後に、その結果をもとにロボットが動作し、ワークをピックします。 図で表すと、次のような流れになります。
	グリッパの選定
	サイクルタイム
	重要な設計原則
	インテグレーションの現実

	ワークとコンテナが難易度を決める
	成功しやすいワークの特徴
	難易度を高める要因
	電話で問い合わせ 080-7133-6034
	問い合わせ フォームに入力
	ピッキング可否を評価する
	エウレカロボティックス株式会社 136-0082  東京都江東区新木場1-17-8　三井リンクラボ新木場2-330 営業拠点：　東京、大阪、名古屋 事業内容：　AIロボットビジョンシステムの開発、販売、導入支援 お問合せ電話：　080-7133-6034　　　eurekarobotics.com/ja



