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様々な食品を扱えるロボットハンドの開発

背 景

成 果

期待される効果

経常研究

食品製造現場へのロボットの導入を促進し、人手不足の解消や生産性の向上に貢献する。

食品製造業の深刻な人手不足に対し、ロボットの活用が期待
されているが、多種多様な食品への対応は容易でない。

１ 3Dカメラによる把持箇所決定 ２ 様々な食品を把持可能な空気圧駆動型ロボットハンド

空気圧駆動型ロボットハンド
・膨張率の差異により把持力発生
・骨格部を入れることで強度アップ
・特許出願中

空気圧駆動型ロボットハンドの動作原理
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大きさ・形・硬さが異なる様々な食品を把持可能
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把持の様子

②把持箇所

3Dカメラ

①測定
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問い合わせ：工業試験場 電話：011-747-2345 (代表)

3Dカメラデータ
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