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 自立性の高い組付けロボットシステムの構築には視覚情報の利用が有効であ

る。ここでは、ステレオカメラを用いて視覚部を構成し、これをロボットハン

ド上部に取り付け、試料の丸穴にピンを差し込む動作について検討した。ステ

レオカメラは 27 万画素の小型白黒ＣＣＤカメラを用い、カメラ間隔 100mm とし

たところ、距離測定誤差が奥行き方向で最大 1.2mm、左右上下では 0.6mm であっ

た。試料丸穴へのピンの挿入では、φ10mm の丸穴に対し、φ9mm のピンでは大

部分は挿入できるが、時々丸穴エッジに当たり挿入できないことがあった。

φ8.5mm のピンでは問題なく挿入でき、数 cm 程度試料位置を変更しても良好に

差し込むことができた。 
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