
(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　ロボットと、サーボモータにより駆動され、該ロボットと協同して作業を行う少なくと
も１台の 装置と を備
　
ロボットシステムにおいて、
　

　前 定装置への作業者の接近又は 特定装置に対 侵入禁止領域への
作業者の侵入を、 特定装置毎に検知する 手段

記検知手段から作業者の接近または侵入の通知を受けて前記ロボットシステム を
非常停止状態にする手段と、
　前記特定装置を駆動するサーボモータの動力供給の接続・遮断状態を 特定装置毎
に監視し、前記動力供給が遮断されている特定装置に対応する前記検知手段から前記非常
停止手段への前記通知を無効にする手段とを備えることを特徴とするロボットシステム。
【請求項２】
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協同作業 、前記ロボット及び前記協同作業装置を制御する制御部 え、
前記協同作業装置の内の少なくとも１台は、侵入禁止領域が設定された特定装置である

前記特定装置を駆動するサーボモータへの動力供給を、前記制御部からの指令に基づい
て、前記特定装置毎に接続・遮断する手段と、

記特 前記 して設定された
前記 検知 と、

　前 全体

、前記

ロボットと、サーボモータにより駆動され、該ロボットと協同して作業を行う少なくと
も１台の協同作業装置と、前記ロボット及び前記協同作業装置を制御する制御部を備え、

前記協同作業装置及び前記ロボットの内の少なくとも１台は、侵入禁止領域が設定され
た特定装置であるロボットシステムにおいて、



ボットシステム。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】
本発明はロボットシステムに関し、更に詳しく言えば、ロボットコントローラにより制御
されるロボットと、サーボモータにより駆動され、前記ロボットと協同して作業を行う少
なくとも１台の装置とを備えるロボットシステムにおいて作業者の安全を確保する技術に
関する。
【０００２】
【従来の技術】
ロボットコントローラにより制御されるロボットは、サーボモータにより駆動され、同ロ
ボットと協同して作業を行う別の装置と組み合わせたロボットシステムの形で用いられる
ことが多い。ロボットと協同作業を行う装置は１台とは限らず、複数台のこともある。
【０００３】
このようなロボットシステムにおいては、サーボモータにより駆動される例えばワークス
テージ等の動作範囲やその他、作業者の安全のために装置の動作中に侵入することが一般
に禁じられている領域（以下、「侵入禁止領域」という）が存在する。そのため、これら
危険を伴う装置への接近や侵入禁止領域への侵入に対して作業者の安全を確保する手法が
従来より用いられている。
【０００４】
図１は、従来より一般的に採用されてきた安全確保の手法について説明する図である。同
図に示した例では、ロボットシステムは１台のロボットと、それぞれサーボモータで駆動
される装置－１と装置－２を含んでいる。装置－１、装置－２の各サーボモータへの動力
供給は、装置－１用及び装置－２用にそれぞれ設けられたサーボアンプにより行なわれる
。また、ロボットにはロボットのサーボモータへの動力供給を行なうロボット用のサーボ
アンプが設けられる。これらサーボアンプの動作制御（動力供給のＯＮ・ＯＦＦを含む）
は、ロボットコントローラによって行なわれる。
【０００５】
　ここで、装置－１及び装置－２の各サーボモータへの動力供給は、サーボモータで駆動
される装置毎に設けられた接続・遮断手段を介して行なわれるようになっている。
、各接続・遮断手段による動力供給の接続・遮断は、ロボットコントローラによる接続・
遮断制御とは別のものであり、各装置－１、装置－２に対応して設けられた作業者の接近
／侵入検知手段に接続され、それら接近／侵入検知手段から作業者の接近／侵入があった
ことの通知を受けた時に、直ちにサーボモータへの動力供給を遮断するようになっている
。
【０００６】
　 力を遮断するための手段としては、図２に示すものが既に確立されている。図示され
ているように、本手段の要部は、安全リレーまたは強制ガイド式リレーと呼ばれるリレー
（その接点ＫＡ１、ＫＡ２、ＫＡ３で表示）とコンタクタ（その接点ＫＭ１、ＫＭ２で表
示）から構成されている。符号Ｍは装置－１あるいは装置－２のサーボモータを表わして
いる。図における各接点の開閉状態は、作業者の侵入検知はなく、同サーボモータへの動
力供給は遮断中のものである。
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　前記特定装置を駆動するサーボモータへの動力供給を、前記制御装部からの指令に基づ
いて、前記特定装置毎に接続・遮断する手段と、
　前記特定装置への作業者の接近又は前記特定装置に対して設定された侵入禁止領域への
作業者の侵入を、前記特定装置毎に検知する検知手段と、
　前記検知手段から作業者の接近または侵入の通知を受けて前記ロボットシステム全体を
非常停止状態にする手段と、
　前記特定装置を駆動するサーボモータの動力供給の接続・遮断状態を前記特定装置毎に
監視し、前記動力供給が遮断されている特定装置に対応する前記検知手段から前記非常停
止手段への前記通知を無効にする手段とを備えることを特徴とするロ

そして

動



【０００７】
作業者の侵入検知がない状況でサーボモータＭが動作中の場合には、リレーＫＡ１、ＫＡ
２の各接点が閉成され、リレーＫＡ３の各接点は図示の状態を維持する。それに伴い、コ
ンタクタＫＭ１、ＫＭ２は通電されてサーボモータＭへの給電回路に設けられたコンタク
タＫＭ１、ＫＭ２の接点が閉成された状態にある。
【０００８】
ここで、もしも作業者の侵入があるとそれが検知され、リレーＫＡ１、ＫＡ２の各接点が
開成され、コンタクタＫＭ１、ＫＭ２への通電が遮断される。その結果、サーボモータＭ
への給電が遮断され、作業者の安全が確保される。
【０００９】
なお、図示されているように、リレーＫＡ１、ＫＡ２の接点及びコンタクタＫＭ１、ＫＭ
２の接点はすべて２重化されており、単一の故障に対しては安全性を確保する。即ち、リ
レーＫＡ１、ＫＡ２の一方のみの故障であれば、動力供給遮断の機能は失われないように
なっている。また、リレーＫ３を用いて、リレーＫＡ１、ＫＡ２の単一の故障の検出も可
能である。また、ＫＡ３の故障もＫＡ１、ＫＡ２が正常である限り、検出可能である。
【００１０】
関連背景技術に関する文献としては、下記特許文献１がある。同文献には、ロボットなど
の機械への接近用の出入口部に光電スイッチを２重に設け、この２重に設けられた光電ス
イッチにより作業者がこの出入口部から機械に接近したことを検出し、それに応じて機械
を自動停止させる技術が開示されている。
【００１１】
【特許文献１】
特開昭５９－１５９４９８号公報
【００１２】
【発明が解決しようとする課題】
従来技術においては、上述したような動力遮断を確実に実施するための回路構成が必要で
あった。具体的に言えば、上記の例で示したように、安全リレー（強制ガイド式リレー）
や複数のコンタクタを組み込んだ回路を要していた。この場合、安全リレーなどの特殊部
品が必要なことや部品点数が増加することなどから、コストと信頼性の面で問題があった
。
【００１３】
【課題を解決するための手段】
　本発明は、 ロボットと、サーボモータにより駆動され、該ロボットと協同して作業を
行う少なくとも１台の 装置と

を備
ロボットシステム

に、下記の手段を設けることで上記課題を解決したものである。
【００１４】
　（１）

手段
　（ ）前 定装置への作業者の接近又は 特定装置に対 侵入禁止領
域への作業者の侵入を、 特定装置毎に検知する 手段
　（３）前記検知手段から作業者の接近または侵入の通知を受けて前記ロボットシステム

を非常停止状態にする手段
　（４）前記特定装置を駆動するサーボモータの動力供給の接続・遮断状態を 特定装
置毎に監視し、前記動力供給が遮断されている特定装置に対応する前記検知手段から前記
非常停止手段への前記通知を無効にする手段
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「
協同作業 、前記ロボット及び前記協同作業装置を制御する制

御部 え、前記協同作業装置の内の少なくとも１台は、侵入禁止領域が設定された特定
装置である 」（請求項１）、あるいは、「ロボットと、サーボモータに
より駆動され、該ロボットと協同して作業を行う少なくとも１台の協同作業装置と、前記
ロボット及び前記協同作業装置を制御する制御部を備え、前記協同作業装置及び前記ロボ
ットの内の少なくとも１台は、侵入禁止領域が設定された特定装置であるロボットシステ
ム」（請求項２）

前記特定装置を駆動するサーボモータへの動力供給を、前記制御部からの指令に
基づいて、前記特定装置毎に接続・遮断する

２ 記特 前記 して設定された
前記 検知

全体
前記



　このような構成により、サーボモータへの動力遮断にたとえ確実性がなくても、従来技
術と同等の安全性の確保が可能である。また、非常に単純な遮断回路の適用が可能で、従
来技術で用いられたような冗長的な遮断回路や特殊部品が不要となる。
【００１５】
　なお、 前記

その場合 のサーボモータで駆動される装置と同等の態
様で作業者の安全が確保される。
【００１６】
【発明の実施の形態】
以下、本発明を適用した２つの実施形態と、そこで使用される作業者の接近／侵入検知手
段に用いられる回路の例について説明する。
【００１７】
［実施形態１］
図３は実施形態１に係るロボットシステムの概要を示す図である。同図に示したように、
本実施形態のロボットシステムは、１台のロボットと、それぞれサーボモータで駆動され
る装置－１と装置－２を含んでいる。装置－１、装置－２のサーボモータへの動力供給は
、それぞれ装置－１用のサーボアンプ及び装置－２用のサーボアンプにより行なわれる。
【００１８】
また、ロボットにはロボットのサーボモータへの動力供給を行なうロボット用のサーボア
ンプが設けられる。これらサーボアンプの一般の動作制御はロボットコントローラで行な
われる。なお、図３においては、ロボットコントローラのこの一般の動作制御機能及び後
述する動力供給の接続・遮断の指示を担う部分を「制御部」と表示した。
【００１９】
また、ロボットコントローラには、ロボット非常停止手段として、各サーボアンプの電源
を遮断するロボットコントローラ非常停止手段が装備されている。
【００２０】
このロボットコントローラ非常停止手段は、後述する「接近または侵入の通知」を受けた
時に動作し、各サーボアンプによる動力供給を非常停止させる。また、これとは別にロボ
ットコントローラ非常停止手段は、例えばロボットの干渉時等に出力される信号により、
ロボットシステムを非常停止させる。
【００２１】
ロボットコントローラ内には、更に、装置－１用のサーボアンプ、装置－２用のサーボア
ンプから各装置－１、装置－２への動力供給に介在するようにそれぞれ接続・遮断手段が
設けられるとともに、各接続・遮断手段の接続・遮断を制御する機能部分（「動力接続・
遮断機能」で表示）が設けられている。この動力接続・遮断機能は、制御部から「動力供
給の接続・遮断の指示」を受け、その内容に応じて各接続・遮断手段を動作させる。
【００２２】
また、各装置－１、装置－２に対応して、作業者の接近／侵入検知手段が設けられ、作業
者の接近／侵入を検知した時には接近／侵入通知を出力するようになっている。一方、本
発明の特徴に従って、ロボットコントローラ内には、「動力供給の接続・遮断状態を監視
し、動力供給が遮断状態であれば接近／侵入通知をロボットコントローラ非常停止手段に
通知させない手段」が設けられている。
【００２３】
即ち、この手段の存在により、もしも接近／侵入検知手段から接近／侵入通知が出力され
た場合、動力供給が接続状態であれば同接近／侵入通知はロボットコントローラ非常停止
手段に通知されるが、動力供給が遮断状態であれば同接近／侵入通知はロボットコントロ
ーラ非常停止手段に通知されないことになる。
【００２４】
以上のような構成と機能の下で作業を行なう場合、例えば次のような態様で作業者の安全
を確保しつつ、支障なく作業を勧めることができる。
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請求項２に係る発明においては、 ロボット自身が、侵入禁止領域が設定され
た特定装置になり得るが、 でも、他



先ず、ロボットと装置－１が協同して作業を行い、これが終わるとロボットと装置－２が
協同して作業を行うものとする。以下同様に、ロボットとの協同作業が、装置－１、装置
－２で交互に実行されるものとする。このケースで、作業者は装置－１の停止中（動力供
給遮断中）に装置－１の動作範囲において作業を行い、装置－２の停止中（動力供給遮断
中）に装置－２の動作範囲において作業を行う。
【００２５】
サーボモータの動力遮断制御は、上記の一連の動作において、上記制御部の指示によりサ
ーボモータ動力接続・遮断制御機能によって実行される。サーボモータで駆動される装置
への作業者の接近または侵入があると、接近または侵入の検出手段は接近または侵入を、
非常停止手段に通知しようとする。この時、動力の遮断が確認されている状態では、動力
遮断状態を監視して遮断状態なら接近または侵入の通知を非常停止手段に通知させない手
段は、接近または侵入の通知が非常停止手段に通知されることを妨げる。従って、作業者
は装置－１の動力供給遮断中には装置－１の動作範囲において支障なく安全に作業を遂行
できる。同様に、装置－２の動力供給遮断中には装置－２の動作範囲において支障なく安
全に作業を遂行できる。
【００２６】
これに対して、動力の遮断が確認されていない状態では、動力遮断状態を監視して遮断状
態なら接近または侵入の通知を非常停止手段に通知させない手段は、接近または侵入の通
知がロボットコントローラ非常停止手段に通知されることを妨げない。これにより、同通
知を受けたロボットコントローラ非常停止手段は、同機能が持つアンプ電源遮断機能によ
り、アンプへの電源供給を遮断する。従って、サーボモータは動作することがなく、作業
者に危険が生じることはない。
【００２７】
　即ち、もし作業者が装置－１の動力供給接続中に装置－１の動作範囲あるいは侵入禁止

に侵入した場合、装置－１は、装置－２及びロボットとともに直ちに非常停止し、作
業者が危険にさらされることはない。同様に、装置－２の動力供給接続中に装置－２の動
作範囲あるいは侵入禁止 に侵入した場合、装置－２は、装置－１及びロボットととも
に直ちに非常停止し、作業者が危険にさらされることはない。
【００２８】
更に、制御部がサーボモータへの動力遮断指示を出している状態において、サーボモータ
で駆動される装置への作業者の接近または侵入があり、且つ、何らかの部品故障等により
サーボモータ動力が遮断出来ない場合においても、動力遮断状態を監視して遮断状態なら
接近または侵入の通知を非常停止手段に通知させない手段は、接近または侵入がロボット
コントローラ非常停止手段に通知される事を妨げない。これにより、同通知を受けたロボ
ットコントローラ非常停止手段は、同機能が持つアンプ電源遮断機能により全サーボアン
プへの電源供給を遮断する。従って、サーボモータは動作することがなく、作業者に危険
が生じることはない。
【００２９】
［実施形態２］
図４は実施形態２に係るロボットシステムの概要を示す図である。同図に示したように、
本実施形態のロボットシステムは、１台のロボットと、それぞれサーボモータで駆動され
る装置－１と装置－２を含んでいる。装置－１、装置－２のサーボモータへの動力供給は
、それぞれ装置－１用のサーボアンプ及び装置－２用のサーボアンプにより行なわれる。
また、ロボットにはロボットのサーボモータへの動力供給を行なうロボット用のサーボア
ンプが設けられる。
【００３０】
ここで、装置－１用のサーボアンプの動作制御は、ロボットコントローラ内の装置－１用
の制御部で行なわれ、装置－２用のサーボアンプの動作制御は、ロボットコントローラ内
の装置－２用の制御部で行なわれる。そして、ロボット用のサーボアンプの動作制御を行
なう部分を「制御部」と表示した。
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領域

領域



【００３１】
ロボットコントローラには、ロボット非常停止手段として、各サーボアンプの電源を遮断
するためのロボットコントローラ非常停止手段が装備されている。このロボットコントロ
ーラ非常停止手段は、後述する「接近または侵入の通知」を受けた時に動作し、装置－１
用、装置－２用及びロボット用の各サーボアンプによる動力供給を非常停止させる。また
、これとは別にロボットコントローラ非常停止手段は、例えばロボットの干渉時等に出力
される信号により、ロボットシステムを非常停止させる。
【００３２】
ロボットコントローラ内には、更に、装置－１用のサーボアンプ、装置－２用のサーボア
ンプから各装置－１、装置－２への動力供給に介在するようにそれぞれ接続・遮断手段が
設けられるとともに、「動力供給の接続・遮断状態を監視し、動力供給が遮断状態であれ
ば接近／侵入通知をロボットコントローラ非常停止手段に通知させない手段」が設けられ
ている。
【００３３】
そして、各装置－１、装置－２に対応して、作業者の接近／侵入検知手段が設けられ、作
業者の接近／侵入を検知した時には接近／侵入通知を出力するようになっている。一方、
本発明の特徴に従って、ロボットコントローラ内には、「動力供給の接続・遮断状態を監
視し、動力供給が遮断状態であれば接近／侵入通知をロボットコントローラ非常停止手段
に通知させない手段」が設けられている。
【００３４】
即ち、この手段の存在により、もしも接近／侵入検知手段から接近／侵入通知が出力され
た場合、動力供給が接続状態であれば同接近／侵入通知はロボットコントローラ非常停止
手段に通知されるが、動力供給が遮断状態であれば同接近／侵入通知はロボットコントロ
ーラ非常停止手段に通知されないことになる。
【００３５】
ここで、本実施形態では、ロボット用の制御部、装置－１用の制御部、装置－２用の制御
部及びロボットコントローラ非常停止手段の間は、協調動作のための通信回線で結ばれて
いる。この通信回線は、ロボットと各装置の協調動作のための信号の送受に用いられる他
、上記ロボットコントローラ非常停止手段が接近／侵入通知を受けた場合に各装置－１、
装置－２の動力供給の遮断の指示を装置－１用の制御部及び装置－２用の制御部に送るた
めに使用される。
【００３６】
以上のような構成と機能の下で作業を行なう場合、実施形態１の場合と同様に、例えば次
のような態様で作業者の安全を確保しつつ、支障なく作業を勧めることができる。
先ず、ロボットと装置－１が協同して作業を行い、これが終わるとロボットと装置－２が
協同して作業を行うものとする。以下同様に、ロボットとの協同作業が、装置－１、装置
－２で交互に実行されるものとする。このケースで、作業者は装置－１の停止中（動力供
給遮断中）に装置－１の動作範囲において作業を行い、装置－２の停止中（動力供給遮断
中）に装置－２の動作範囲において作業を行う。
【００３７】
サーボモータの動力遮断制御は、上記の一連の動作において、ロボット用の制御部、装置
－１用の制御部及び装置－２用の制御部の各指示によりサーボモータ動力接続・遮断制御
機能によって実行される。サーボモータで駆動される装置への作業者の接近または侵入が
あると、接近または侵入の検出手段は接近または侵入を、非常停止手段に通知しようとす
る。この時、動力の遮断が確認されている状態では、動力遮断状態を監視して遮断状態な
ら接近または侵入の通知を非常停止手段に通知させない手段は、接近または侵入の通知が
非常停止手段に通知されることを妨げる。従って、作業者は装置－１の動力供給遮断中に
は装置－１の動作範囲において支障なく安全に作業を遂行できる。同様に、装置－２の動
力供給遮断中には装置－２の動作範囲において支障なく安全に作業を遂行できる。
【００３８】
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これに対して、動力の遮断が確認されていない状態では、動力遮断状態を監視して遮断状
態なら接近または侵入の通知を非常停止手段に通知させない手段は、接近または侵入の通
知がロボットコントローラ非常停止手段に通知されることを妨げない。
【００３９】
これにより、同通知を受けたロボットコントローラ非常停止手段は、同機能が持つアンプ
電源遮断機能により、ロボット用のアンプへの電源供給を遮断する一方、装置－１用の制
御部と装置－２用の制御部に電源供給遮断の指示を送る。その結果、装置－１用及び装置
－２用のアンプはそれぞれ電源供給が遮断される。従って、サーボモータは動作すること
がなく、作業者に危険が生じることはない。
【００４０】
　即ち、もし作業者が装置－１の動力供給接続中に装置－１の動作範囲あるいは侵入禁止

に侵入した場合、装置－１は、装置－２及びロボットとともに直ちに非常停止し、作
業者が危険にさらされることはない。同様に、装置－２の動力供給接続中に装置－２の動
作範囲あるいは侵入禁止 に侵入した場合、装置－２は、装置－１及びロボットととも
に直ちに非常停止し、作業者が危険にさらされることはない。
【００４１】
更に、制御部がサーボモータへの動力遮断指示を出している状態において、サーボモータ
で駆動される装置への作業者の接近または侵入があり、且つ、何らかの部品故障等により
サーボモータ動力が遮断出来ない場合においても、動力遮断状態を監視して遮断状態なら
接近または侵入の通知を非常停止手段に通知させない手段は、接近または侵入がロボット
コントローラ非常停止手段に通知される事を妨げない。これにより、各サーボアンプへの
電源供給が遮断される。従って、サーボモータは動作することがなく、作業者に危険が生
じることはない。
【００４２】
さて、各実施形態の各ロボットシステムにおいては、サーボモータ動力接続・遮断手段、
動力遮断状態を監視して遮断状態なら接近または侵入の通知を非常停止手段に通知させな
い手段、及び、作業者の接近または侵入の検知手段が用いられているが、これら手段は同
じ回路に兼務させることが可能である。図５は、そのような回路の概略を示したものであ
る。
【００４３】
同図に示した回路においては、先ず、モータ動力接続・遮断手段の補助接点（ｂ接点：図
中Ｂで表示）が非常停止手段に接続されている。そして、この補助接点Ｂに並列に接近ま
たは侵入の検知手段の出力接点（ｂ接点；図中Ｃで表示）を接続する。
【００４４】
サーボモータの動力遮断用主接点（いわゆるａ接点；図中Ａで表示）が遮断された状態で
は、非常停止手段に接続された補助接点Ｂは閉じた状態であり、これがバイパス回路とし
て機能し、接近または侵入の検知手段の出力接点Ｃの開閉状態の如何によらず、ロボット
コントローラ非常停止手段は動作しない。
【００４５】
従って、システム全体を非常停止状態にすることなく、動力を遮断されたサーボモータに
より駆動されるワークステージ等の動作範囲、もしくは侵入禁止領域内等で作業を行うこ
とができる。
【００４６】
また、サーボモータの動力遮断用主接点Ａが遮断されていない状態では、非常停止手段に
接続された補助接点Ｂは開いた状態であり、接近または侵入の検知手段の出力接点Ｃが接
近または侵入の検知により開くと、ロボットシステム非常停止手段が動作し、システム全
体を非常停止状態とする。これにより、接近または侵入した作業者の安全が確保される。
【００４７】
なお、本発明を図示した回路を用いて具体化した場合、モータ動力接続・遮断手段の主接
点Ａと補助接点Ｂの連動性が重要になるが、主接点Ａと補助接点Ｂの連動性の確保につい
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ては、既に技術的に確立されており、その信頼性はきわめて高い。また、本例の回路にお
いては、サーボモータ動力監視手段の補助接点と、接近または侵入の検知手段の出力接点
を、それぞれ２重化することにより、冗長性が高められている。
【００４８】
以上２つの本実施形態と関連する回路例について説明したが、各実施形態においてロボッ
トコントローラ内に設けられた、サーボモータ動力接続・遮断手段、動力遮断状態を監視
して遮断状態なら接近または侵入の通知を非常停止手段に通知させない手段、サーボモー
タ動力接続・遮断制御機能の部分、ロボットコントローラ非常停止手段についは、ロボッ
トシステム内のどこに設けても良く、全部または一部をロボットコントローラの外に設け
ることもできる。
【００４９】
　更に、実施形態１あるいは実施形態２を変形して、ロボットについても、装置－１、装
置－２と同等の扱いをすることもできる。即ち、例えばロボット周囲に侵入禁止領域を設
け、そこへの接近・侵 検知する装置、ロボットを駆動するサーボモータの動力供給を
接続・遮断する手段、ロボットを駆動するサーボモータの動力供給の接続・遮断状態を監
視し、動力供給が遮断されている場合には前記非常停止手段への前記通知を無効にする手
段を設け、装置－１用、装置－２用の各接近・侵入検知装置と同等の接続関係で実施形態
１あるいは実施形態２に加えることもできる。
【００５０】
この場合、ロボットのサーボアンプへの動力供給が遮断されていれば、ロボットの動作範
囲への接近あるいは侵入禁止領域への侵入は許容され、接続されていれば、ロボットの動
作範囲への接近あるいは侵入禁止領域の検知により、ロボットシステムが非常停止状態と
される。
【００５１】
【発明の効果】
本発明を用いることによって、従来からの課題が解決可能である。即ち、サーボモータへ
の動力遮断に確実性がなくても、従来技術と同等な安全性が確保できることにより、非常
に単純な遮断回路が適用できる。従って、従来技術において必要であった冗長的な遮断回
路や特殊部品が不要になり、コスト削減、高信頼性の実現が可能になっている。
【図面の簡単な説明】
【図１】安全確保を図った従来のロボットシステムについて説明する図である。
【図２】従来のシステムで用いられている動力遮断手段について説明する図である。
【図３】実施形態１に係るロボットシステムについて説明する図である。
【図４】実施形態２に係るロボットシステムについて説明する図である。
【図５】各実施形態の各ロボットシステムにおいて、サーボモータ動力接続・遮断手段、
動力遮断状態を監視して遮断状態なら接近または侵入の通知を非常停止手段に通知させな
い手段、及び、作業者の接近または侵入の検知手段を兼務した回路の例について説明する
図である。
【符号の説明】
Ａ　サーボモータの動力遮断用主接点
Ｂ　非常停止手段に接続された補助接点
Ｃ　接近または侵入の検知手段の出力接点
ＫＭ１、ＫＭ２　コンタクタ
Ｍ　サーボモータ
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【 図 １ 】 【 図 ２ 】

【 図 ３ 】 【 図 ４ 】
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【 図 ５ 】
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