
生産システムに用いられる
制御技術を体験しよう

２０１４年１０月５日（日) １４：００～１５：３０

機械工学科 三谷 祐一朗

機械工学科 ５年 渋谷 有貴

杉山 幸太郎



プログラム

1.研究（制御)の事例紹介

2.今日の学習内容の応用事例

3.今日学んだことでできること

4.回路作成と実行テスト

5.高専（機械工学科）の紹介

6.質問

※写真撮影します．



磁気浮上



Pick &
Place
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Place



今日体験していただく制御技術は…

 シーケンス制御

例： 洗濯機，炊飯器，生産ライン など

 スイッチ，リレー，ランプ，ＰＬＣ（コンピュータ)で構成

 プログラムは「ラダー言語」で記述



エラー解除

ロボットの
モータ電源ON

ロボットの原点移動

処理は左から右へ

処理は上から下へ

ラダー言語



ボルトの座標値を
カメラで取得

ロボットの座標値の変数
に代入

ロボットを
ボルトの位置へ移動



チャックでボルトを把持

ロボットを
ボルトを置く位置へ移動

ボルトを所定の
位置へ置く



ベルトコンベアによる搬送


