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(57)【要約】
【課題】撮像部の設置位置を選択することができるロボ
ットを提供すること。
【解決手段】基台と、前記基台に接続され、第１軸回り
に回動する第１アームと、前記第１アームに接続され、
前記第１軸と交わる方向に延在するベースと、開口を有
し、前記ベースを覆うカバー部材と、を有し、前記第１
軸と平行な第２軸回りに回動する第２アームと、前記第
２アームに接続され、前記第１軸と平行な第３軸回りに
回動し、かつ、前記第３軸に沿って移動する第３アーム
と、互いに異なる位置に設置され、撮像部が着脱可能に
装着される第１装着部および第２装着部を有する装着用
部材と、を備え、前記装着用部材は、前記第１装着部お
よび前記第２装着部が前記カバー部材の外側に位置する
ように前記開口を通って前記ベースに固定されることを
特徴とするロボット。
【選択図】図３
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　基台と、
　前記基台に接続され、第１軸回りに回動する第１アームと、
　前記第１アームに接続され、前記第１軸と交わる方向に延在するベースと、開口を有し
、前記ベースを覆うカバー部材と、を有し、前記第１軸と平行な第２軸回りに回動する第
２アームと、
　前記第２アームに接続され、前記第１軸と平行な第３軸回りに回動し、かつ、前記第３
軸に沿って移動する第３アームと、
　互いに異なる位置に設置され、撮像部が着脱可能に装着される第１装着部および第２装
着部を有する装着用部材と、を備え、
　前記装着用部材は、前記第１装着部および前記第２装着部が前記カバー部材の外側に位
置するように前記開口を通って前記ベースに固定されることを特徴とするロボット。
【請求項２】
　前記第３アームは、前記開口を通る請求項１に記載のロボット。
【請求項３】
　前記装着用部材は、前記第３アームが通る挿通部を有する請求項１または２に記載のロ
ボット。
【請求項４】
　前記装着用部材は、前記ベースに固定される固定部を有し、
　前記第１装着部および前記第２装着部は、前記固定部に対し着脱可能に接続される請求
項１ないし３のいずれか１項に記載のロボット。
【請求項５】
　前記装着用部材は、前記固定部の前記第１装着部および前記第２装着部が装着されてい
ない部分に着脱可能に装着される緩衝部材を有する請求項４に記載のロボット。
【請求項６】
　前記第１装着部および前記第２装着部は、それぞれ、互いに交わる方向に配置される第
１板状部および第２板状部を有する請求項１ないし５のいずれか１項に記載のロボット。
【請求項７】
　前記第１装着部は、前記ベースの延在方向において、前記第３軸に対して前記第２軸が
位置する位置とは反対側に設置され、前記第２装着部は、前記ベースの延在方向における
側方に設置可能である請求項１ないし６のいずれか１項に記載のロボット。
【請求項８】
　前記撮像部の前記第１装着部および前記第２装着部に対する前記第３軸に沿った方向に
おける装着位置を調整する装着位置調整機構を有する請求項１ないし７のいずれか１項に
記載のロボット。
【請求項９】
　前記装着用部材は、前記第１装着部または前記第２装着部に装着された前記撮像部を覆
う保護部材を有する請求項１ないし８のいずれか１項に記載のロボット。
【請求項１０】
　前記装着用部材は、前記撮像部を変位可能に支持する請求項１ないし９のいずれか１項
に記載のロボット。
【請求項１１】
　前記カバー部材は、前記ベースよりも軟質である請求項１ないし１０のいずれか１項に
記載のロボット。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、ロボットに関するものである。
【背景技術】
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【０００２】
　近年、工場では人件費の高騰や人材不足により、各種ロボットやそのロボット周辺機器
によって、人手で行われてきた作業の自動化が加速している。例えば、特許文献１に記載
されているロボットは、ロボットアームと、ロボットアームの先端部に設けられた吸着ノ
ズルと、ロボットアームの先端部に設置されたカメラと、を有する。ロボットは、カメラ
が撮像した画像に基づいてロボットアームの作動を制御し、各種作業を行う。
【０００３】
　また、特許文献１に記載されているロボットでは、ロボットアームの先端部に設置され
た板金にカメラが固定されている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特開２０１２－２４０１６６号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　しかしながら、特許文献１に記載されているロボットでは、カメラを設置可能な位置は
、一か所であり、カメラを設置する位置を選択することができない。このため、ロボット
アームの動作内容によっては、カメラがロボットアームやロボットの周辺機器に接触して
しまうおそれがある。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　本発明は、前述した課題の少なくとも一部を解決するためになされたものであり、以下
により実現することが可能である。
【０００７】
　本適用例のロボットは、基台と、
　前記基台に接続され、第１軸回りに回動する第１アームと、
　前記第１アームに接続され、前記第１軸と交わる方向に延在するベースと、開口を有し
、前記ベースを覆うカバー部材と、を有し、前記第１軸と平行な第２軸回りに回動する第
２アームと、
　前記第２アームに接続され、前記第１軸と平行な第３軸回りに回動し、かつ、前記第３
軸に沿って移動する第３アームと、
　互いに異なる位置に設置され、撮像部が着脱可能に装着される第１装着部および第２装
着部を有する装着用部材と、を備え、
　前記装着用部材は、前記第１装着部および前記第２装着部が前記カバー部材の外側に位
置するように前記開口を通って前記ベースに固定されることを特徴とする。
【図面の簡単な説明】
【０００８】
【図１】本発明のロボットの第１実施形態を示す側面図である。
【図２】図１に示すロボットシステムのブロック図である。
【図３】図１に示すロボットの第２アームの内部を示す側面図である。
【図４】図１に示すロボットの第２アームの斜視図である。
【図５】図１に示すロボットの第２アームの斜視図である。
【図６】図１に示すロボットが備える装着用部材の斜視図である。
【図７】図６に示す装着用部材の装着部の縦断面図である。
【図８】本発明のロボットの第２実施形態が備える装着用部材の装着部の縦断面図である
。
【図９】本発明のロボットの第３実施形態が備える先端側装着用部材の斜視図である。
【発明を実施するための形態】
【０００９】
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　以下、本発明のロボットを添付図面に示す好適な実施形態に基づいて詳細に説明する。
　＜第１実施形態＞
　図１は、本発明のロボットの第１実施形態を示す側面図である。図２は、図１に示すロ
ボットシステムのブロック図である。図３は、図１に示すロボットの第２アームの内部を
示す側面図である。図４は、図１に示すロボットの第２アームの斜視図である。図５は、
図１に示すロボットの第２アームの斜視図である。図６は、図１に示すロボットが備える
装着用部材の斜視図である。図７は、図６に示す装着用部材の装着部の縦断面図である。
【００１０】
　また、図１～図４では、説明の便宜上、互いに直交する３軸として、ｘ軸、ｙ軸および
ｚ軸を図示している。また、以下では、ｘ軸に平行な方向を「ｘ軸方向」とも言い、ｙ軸
に平行な方向を「ｙ軸方向」とも言い、ｚ軸に平行な方向を「ｚ軸方向」とも言う。また
、以下では、図示された各矢印の先端側を「＋（プラス）」、基端側を「－（マイナス）
」と言う。また、ｚ軸回りの方向およびｚ軸に平行な軸回りの方向を「ｕ軸方向」とも言
う。
【００１１】
　また、以下では、説明の便宜上、図１中の＋ｚ軸方向、すなわち、上側を「上」、－ｚ
軸方向、すなわち、下側を「下」とも言う。また、ロボットアーム２０については、図１
中の基台２１側を「基端」、その反対側、すなわち、エンドエフェクター７側を「先端」
と言う。また、図１中のｚ軸方向、すなわち、上下方向を「鉛直方向」とし、ｘ軸方向お
よびｙ軸方向、すなわち、左右方向を「水平方向」とする。
【００１２】
　図１および図２に示すロボットシステム１００は、例えば、電子部品および電子機器等
のワークの保持、搬送、組立ておよび検査等の作業で用いられる装置である。ロボットシ
ステム１００は、ロボット２と、エンドエフェクター７と、制御装置８と、を備えている
。
【００１３】
　また、図示の構成では、制御装置８は、ロボット２の基台２１に内蔵されているが、こ
れに限定されず、例えば、基台２１の外側に配置されていてもよい。この場合、ロボット
２と制御装置８とは、有線通信で接続されていてもよく、また、無線通信で接続されてい
てもよい。
【００１４】
　ロボット２は、水平多関節ロボット、すなわち、スカラロボットである。
　図１～図４に示すように、ロボット２は、基台２１と、第１アーム２２と、第２アーム
２３と、作業ヘッドである第３アーム２４と、力検出部５と、を備えている。第１アーム
２２、第２アーム２３および第３アーム２４等によりロボットアーム２０が構成される。
【００１５】
　また、ロボット２は、第１アーム２２を基台２１に対して回転させる駆動ユニット２５
と、第２アーム２３を第１アーム２２に対して回転させる駆動ユニット２６と、第３アー
ム２４のシャフト２４１を第２アーム２３に対して回転させるｕ駆動ユニット２７と、シ
ャフト２４１を第２アーム２３に対してｚ軸方向に移動させるｚ駆動ユニット２８と、角
速度センサー２９とを備えている。
【００１６】
　図１および図２に示すように、駆動ユニット２５は、第１アーム２２の筐体２２０内に
内蔵されており、駆動力を発生するモーター２５１と、モーター２５１の駆動力を減速す
る減速機２５２と、モーター２５１または減速機２５２の回転軸の回転角度を検出する位
置センサー２５３とを有している。
【００１７】
　駆動ユニット２６は、第２アーム２３に内蔵されており、駆動力を発生するモーター２
６１と、モーター２６１の駆動力を減速する減速機２６２と、モーター２６１または減速
機２６２の回転軸の回転角度を検出する位置センサー２６３とを有している。
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【００１８】
　ｕ駆動ユニット２７は、第２アーム２３に内蔵されており、駆動力を発生するモーター
２７１と、モーター２７１の駆動力を減速する減速機２７２と、モーター２７１または減
速機２７２の回転軸の回転角度を検出する位置センサー２７３とを有している。
【００１９】
　ｚ駆動ユニット２８は、第２アーム２３に内蔵されており、駆動力を発生するモーター
２８１と、モーター２８１の駆動力を減速する減速機２８２と、モーター２８１または減
速機２８２の回転軸の回転角度を検出する位置センサー２８３とを有している。
【００２０】
　モーター２５１、モーター２６１、モーター２７１およびモーター２８１としては、例
えば、ＡＣサーボモーター、ＤＣサーボモーター等のサーボモーターを用いることができ
る。
【００２１】
　また、減速機２５２、減速機２６２、減速機２７２および減速機２８２としては、例え
ば、遊星ギア型の減速機、波動歯車装置等を用いることができる。また、位置センサー２
５３、位置センサー２６３、位置センサー２７３および位置センサー２８３は、例えば、
角度センサーとすることができる。
【００２２】
　駆動ユニット２５、駆動ユニット２６、ｕ駆動ユニット２７およびｚ駆動ユニット２８
は、それぞれ、対応する図示しないモータードライバーに接続されており、モータードラ
イバーを介して制御装置８により制御される。なお、各減速機は省略されていてもよい。
【００２３】
　また、角速度センサー２９は、第２アーム２３に内蔵されている。このため、第２アー
ム２３の角速度を検出することができる。この検出した角速度の情報に基づいて、制御装
置８は、ロボット２の制御を行う。また、角速度センサー２９は、駆動ユニット２６～２
８よりも－ｙ軸側、すなわち、基台２１の遠位側に設置されている。
【００２４】
　基台２１は、例えば、図示しない床面にボルト等によって固定されている。基台２１の
上端部には第１アーム２２が連結されている。第１アーム２２は、基台２１に対して鉛直
方向に沿う第１軸Ｏ１回りに回転可能となっている。第１アーム２２を回転させる駆動ユ
ニット２５が駆動すると、第１アーム２２が基台２１に対して第１軸Ｏ１回りに水平面内
で回転する。また、位置センサー２５３により、基台２１に対する第１アーム２２の回転
量が検出できるようになっている。
【００２５】
　また、第１アーム２２の先端部には、第２アーム２３が連結されている。第２アーム２
３は、第１アーム２２に対して鉛直方向に沿う第２軸Ｏ２回りに回転可能となっている。
第１軸Ｏ１の軸方向と第２軸Ｏ２の軸方向とは同一である。すなわち、第２軸Ｏ２は、第
１軸Ｏ１と平行である。第２アーム２３を回転させる駆動ユニット２６が駆動すると、第
２アーム２３が第１アーム２２に対して第２軸Ｏ２回りに水平面内で回転する。また、位
置センサー２６３により、第１アーム２２に対する第２アーム２３の駆動、具体的には、
回転量が検出できるようになっている。
【００２６】
　また、第２アーム２３の可動範囲、すなわち、回転可能な範囲は、後述する装着用部材
９に装着された保護部材９３が図１に示す配管８００および配管支持部９００と接触しな
い程度であるのが好ましい。なお、配管８００および配管支持部９００は、中空であり、
後述する配線群３００を含む複数の配線を挿通する部分である。
【００２７】
　図３に示すように、第２アーム２３は、ベース２３１と、ベース２３１に支持される駆
動ユニット２６、ｕ駆動ユニット２７、ｚ駆動ユニット２８および角速度センサー２９と
、これらを覆うカバー部材２３２と、を有する。また、駆動ユニット２６、ｕ駆動ユニッ
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ト２７、ｚ駆動ユニット２８および角速度センサー２９は、－ｙ軸側からこの順で並んで
設置される。
【００２８】
　ベース２３１は、例えば、各種金属材料、各種硬質樹脂材料等で構成された剛体である
。ベース２３１は、第３軸Ｏ３と交わる方向、すなわち、ｙ軸方向に延在している。また
、ベース２３１は、ｕ駆動ユニット２７が配置される凹部２３０Ｃを有している。凹部２
３０Ｃは、－ｚ軸側の一部が－ｚ軸側に開放しており、この解放した部分に回転支持部材
２４２が埋設され、シャフト２４１が挿通されている。
【００２９】
　図３に示すように、ｕ駆動ユニット２７は、前述したモーター２７１、減速機２７２お
よび位置センサー２７３に加え、プーリー２７５を有する。これらは、位置センサー２７
３、モーター２７１、減速機２７２およびプーリー２７５の順で＋ｚ軸側から配置され、
凹部２３０Ｃの底部に固定されている。プーリー２７５は、減速機２７２のコアに固定さ
れており、モーター２７１の回転力が減速機２７２で減速されて、プーリー２７５に伝達
される。
【００３０】
　また、プーリー２７５は、ベルト２７４によってシャフト２４１に設けられたスプライ
ンナット２４４の内輪２４４Ａと連結されている。ベルト２７４は、プーリー２７５およ
び内輪２４４Ａに掛け回された無端ベルトであり、その内側、すなわち、プーリー２７５
および内輪２４４Ａ側に図示しない歯を有する。ベルト２７４の歯が、プーリー２７５お
よび内輪２４４Ａの露出した部分の図示しない歯とそれぞれ噛合している。
【００３１】
　このようなｕ駆動ユニット２７では、モーター２７１の回転力が減速機２７２およびプ
ーリー２７５を介してベルト２７４に伝達され、ベルト２７４が回転する。このベルト２
７４の回転により、その回転力がスプラインナット２４４を介してシャフト２４１に伝達
される。この回転力が内輪２４４Ａの内周部およびシャフト２４１の図示しないスプライ
ン溝を介してシャフト２４１に伝達され、シャフト２４１がｕ軸方向に移動する、すなわ
ち、回転することができる。
【００３２】
　図３に示すように、ｚ駆動ユニット２８は、前述したモーター２８１、減速機２８２お
よび位置センサー２８３に加え、プーリー２８５を有する。これらは、位置センサー２８
３、モーター２８１、プーリー２８５および減速機２８２の順で＋ｚ軸側から配置されて
いる。プーリー２８５は、減速機２８２のコアに固定されており、モーター２８１の回転
力が減速機２８２で減速されて、プーリー２８５に伝達される。また、減速機２８２が、
ベース２３１に固定されている。
【００３３】
　また、プーリー２８５は、ベルト２８４によってシャフト２４１に設けられたボールね
じナット２４３の内輪２４３Ａの露出した部分と連結されている。ベルト２８４は、プー
リー２８５および内輪２４３Ａに掛け回された無端ベルトであり、その内側、すなわち、
プーリー２８５および内輪２４３Ａ側に図示しない歯を有する。ベルト２８４の歯が、プ
ーリー２８５および内輪２４３Ａの図示しない歯とそれぞれ噛合している。
【００３４】
　このようなｚ駆動ユニット２８では、モーター２８１の回転力が減速機２８２およびプ
ーリー２８５を介してベルト２８４に伝達され、ベルト２８４が回転する。このベルト２
８４の回転により、その回転力がボールねじナット２４３の内輪２４３Ａを介してシャフ
ト２４１に伝達される。この回転力が内輪２４３Ａの内周部およびシャフト２４１のボー
ルねじ溝によって方向が変換され、シャフト２４１がｚ軸方向に移動する、すなわち、上
下動することができる。
【００３５】
　図１および図３に示すように、カバー部材２３２は、ベース２３１、駆動ユニット２６
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、ｕ駆動ユニット２７、ｚ駆動ユニット２８および角速度センサー２９等を覆い、これら
を保護する機能を有する。また、カバー部材２３２は、ベース２３１よりも軟質な材料で
構成されている。この材料としては、例えば、各種樹脂材料が挙げられる。
【００３６】
　このように、カバー部材２３２は、ベース２３１よりも軟質である。これにより、ベー
ス２３１が露出する構成に比べ、安全性を高めることができる。
【００３７】
　また、カバー部材２３２は、－ｚ軸側の壁部に開口２３３を有する。この開口２３３は
、貫通孔であり、ベース２３１の延在方向、すなわち、ｙ軸方向に沿って延在する長孔で
構成されている。開口２３３は、後述する装着用部材９が通過する部分であるとともに、
第３アーム２４のシャフト２４１を挿通する部分である。
【００３８】
　このように、第３アーム２４は、開口２３３を通る。これにより、後述する装着用部材
９をベース２３１に固定するための機能と、第３アーム２４を挿通するための機能とを備
えることとなる。よって、これらを別途設ける構成に比べ、簡素な構成とすることができ
る。
【００３９】
　また、図４および図５に示すように、開口２３３の第３アーム２４を挿通する部分以外
は、カバー部材２３４により覆われている。これにより、防水性を高めることができる。
なお、図３では、カバー部材２３４を省略している。
【００４０】
　また、図１に示すように、カバー部材２３２の＋ｙ軸側の外面には、受付部４が設けら
れている。受付部４は、図示しない複数のボタン等を有し、オペレーターからの入力を受
け付ける機能を有している。また、複数のボタンには、ロボットアーム２０の動作を教示
する教示ボタンが含まれる。なお、例えばタッチパネルを用いる場合には、受付部４は、
ユーザーの指のタッチパネルへの接触等を検知する入力検知部としての機能を有する。
【００４１】
　また、図３に示すように、第２アーム２３の先端部には、第３アーム２４が設置されて
いる。第３アーム２４は、シャフト２４１と、シャフト２４１を回転可能に支持する回転
支持部材２４２とを有する。
【００４２】
　シャフト２４１は、第２アーム２３に対して、鉛直方向に沿う第３軸Ｏ３回りに回転可
能であり、かつ、上下方向に移動可能、すなわち、昇降可能となっている。このシャフト
２４１は、ロボットアーム２０の第３アームであり、ロボットアーム２０の最も先端のア
ームである。
【００４３】
　また、シャフト２４１の長手方向の途中には、ボールねじナット２４３と、スプライン
ナット２４４と、が設置されており、シャフト２４１は、これらによって支持されている
。これらボールねじナット２４３およびスプラインナット２４４は、この順で＋ｚ軸側か
ら離間して配置されている。
【００４４】
　ボールねじナット２４３は、内輪２４３Ａと、内輪２４３Ａの外周側に同心的に配置さ
れた外輪２４３Ｂとを有する。これら内輪２４３Ａおよび外輪２４３Ｂの間には、図示し
ない複数のボールが配置されており、ボールの移動とともに内輪２４３Ａおよび外輪２４
３Ｂは、互いに相対的に回転する。
【００４５】
　また、内輪２４３Ａは、外輪２４３Ｂから露出した部分を有し、この露出した部分に後
述するベルト２８４が掛け回されている。また、内輪２４３Ａは、その内部にシャフト２
４１を挿通し、後述するように、シャフト２４１をｚ軸方向に沿って移動可能に支持して
いる。また、外輪２４３Ｂは、ベース２３１に固定されている。
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【００４６】
　スプラインナット２４４は、内輪２４４Ａと、内輪２４４Ａの外周側に同心的に配置さ
れた外輪２４４Ｂとを有する。これら内輪２４４Ａおよび外輪２４４Ｂの間には、図示し
ない複数のボールが配置されており、ボールの移動とともに内輪２４４Ａおよび外輪２４
４Ｂは、互いに相対的に回転する。
【００４７】
　また、内輪２４４Ａは、外輪２４４Ｂから露出した部分を有し、この露出した部分に後
述するベルト２７４が掛け回されている。また、内輪２４４Ａは、その内部にシャフト２
４１を挿通し、シャフト２４１をｚ軸回り、すなわち、ｕ軸方向に回転可能に支持してい
る。また、外輪２４４Ｂは、後述するベース２３１の凹部２３０Ｃに固定されている。
【００４８】
　また、スプラインナット２４４の－ｚ軸側には、回転支持部材２４２が設置されている
。この回転支持部材２４２は、外筒２４５と、外筒２４５の内側に設けられた回転体２４
６と、を有する。外筒２４５は、ベース２３１に固定されている。一方、回転体２４６は
、シャフト２４１には固定されているが、シャフト２４１とともにｚ軸回りに回転可能に
外筒２４５に支持されている。
【００４９】
　シャフト２４１を回転させるｕ駆動ユニット２７が駆動すると、シャフト２４１は、ｚ
軸回りに正逆回転、すなわち、回転する。また、位置センサー２７３により、第２アーム
２３に対するシャフト２４１の回転量が検出できるようになっている。
【００５０】
　また、シャフト２４１をｚ軸方向に移動させるｚ駆動ユニット２８が駆動すると、シャ
フト２４１は、上下方向、すなわち、ｚ軸方向に移動する。また、位置センサー２８３に
より、第２アーム２３に対するシャフト２４１のｚ軸方向の移動量が検出できるようにな
っている。
【００５１】
　また、シャフト２４１の先端部には、各種のエンドエフェクターが着脱可能に連結され
る。エンドエフェクターとしては、特に限定されず、例えば、被搬送物を把持するもの、
被加工物を加工するもの、検査に使用するもの等が挙げられる。
【００５２】
　なお、エンドエフェクター７は、本実施形態では、ロボット２の構成要素になっていな
いが、エンドエフェクター７の一部または全部がロボット２の構成要素になっていてもよ
い。また、エンドエフェクター７は、本実施形態では、ロボットアーム２０の構成要素に
なっていないが、エンドエフェクター７の一部または全部がロボットアーム２０の構成要
素になっていてもよい。
【００５３】
　また、本実施形態では、エンドエフェクター７は、ロボットアーム２０に対して着脱可
能であるが、これに限定されず、例えば、エンドエフェクター７は、ロボットアーム２０
から離脱不能になっていてもよい。
　なお、図３では、エンドエフェクター７の図示を省略している。
【００５４】
　また、図１に示すように、力検出部５は、ロボット２に加わる力、すなわち、ロボット
アーム２０および基台２１に加わる力を検出するものである。力検出部５は、本実施形態
では、基台２１の下方、すなわち、－ｚ軸側に設けられており、基台２１を下方から支持
している。
【００５５】
　力検出部５は、例えば、水晶等の圧電体で構成され、外力を受けると電荷を出力する複
数の素子を有する構成とすることができる。また、制御装置８は、この電荷量に応じて、
ロボットアーム２０が受けた外力に変換することができる。また、このような圧電体であ
ると、設置する向きに応じて、外力を受けた際に電荷を発生させる向きを調整可能である
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。
【００５６】
　なお、力検出部５の設置位置は、図示の構成に限定されず、例えば、シャフト２４１の
先端に設置されていてもよい。
【００５７】
　撮像部６は、例えば、複数の画素を有するＣＣＤ（Charge Coupled Device）イメージ
センサーで構成された撮像素子と、レンズ等を含む光学系と、を有する。撮像部６は、撮
像対象等からの光をレンズによって撮像素子の受光面で結像させて、光を電気信号に変換
し、その電気信号を制御装置８へと出力する。そして、制御装置８は、この電気信号、す
なわち、撮像結果に基づいて、ロボットアーム２０の駆動を制御する。なお、撮像素子は
、撮像機能を有する構成であれば、前述の構成に限定されず他の構成であってもよい。な
お、「対象」としては、ワークや、工具や、その他の物体等の障害物のことを言う。
【００５８】
　図１および図２に示すように、制御装置８は、本実施形態では、基台２１に内蔵されて
いる。また、図２に示すように、制御装置８は、ロボット２の駆動を制御する機能を有し
前述したロボット２の各部と電気的に接続されている。制御装置８は、ＣＰＵ（Central 
Processing Unit）８１と、記憶部８２と、通信部８３と、を有する。これらの各部は、
例えばバスを介して相互に通信可能に接続されている。
【００５９】
　ＣＰＵ８１は、記憶部８２に記憶されている各種プログラム等を読み出し、実行する。
ＣＰＵ８１で生成された指令信号は、通信部８３を介してロボット２に送信される。これ
により、ロボットアーム２０が所定の作業を実行することができる。
【００６０】
　記憶部８２は、ＣＰＵ８１が実行可能な各種プログラム等を保存する。記憶部８２とし
ては、例えば、ＲＡＭ（Random Access Memory）等の揮発性メモリー、ＲＯＭ（Read Onl
y Memory）等の不揮発性メモリー、着脱式の外部記憶装置等が挙げられる。
【００６１】
　通信部８３は、例えば有線ＬＡＮ（Local Area Network）、無線ＬＡＮ等の外部インタ
ーフェースを用いてロボット２の各部および他の機器、例えば、教示装置との間でそれぞ
れ信号の送受信を行う。教示装置としては、例えば、タブレット、スマートフォン、パソ
コン、ティーチングペンダント等が挙げられる。
【００６２】
　次に、装着用部材９について説明する。
　図３～図６に示すように、装着用部材９は、撮像部６を、カバー部材２３２の外側に設
置するための部材である。装着用部材９は、ベース２３１に固定される固定部９１と、撮
像部６が着脱可能に装着される複数の装着部９２と、保護部材９３と、緩衝部材９４と、
を有する。
【００６３】
　図４～図６に示すように、固定部９１は、ベース２３１に固定された状態において、＋
ｙ軸側に位置する第１固定部９１Ａと、＋ｘ軸側に位置する第２固定部９１Ｂと、－ｘ軸
側に位置する第３固定部９１Ｃと、を有し、全体形状がＵ字状をなす剛体で構成されてい
る。また、固定部９１をベースに固定した際、第３アーム２４のシャフト２４１は、第１
固定部９１Ａ～第３固定部９１Ｃの間の空間に位置する。すなわち、空間は、第３アーム
２４を挿通する挿通部として機能する。
【００６４】
　このように、装着用部材９は、第３アーム２４を通る挿通部としての空間を有する。こ
れにより、装着用部材９をベース２３１に固定した際、装着用部材９が第３アーム２４の
動作を阻害するのを防止することができる。また、装着部９２に装着された撮像部６の光
軸を可及的に第３軸Ｏ３に近づけることができる。
【００６５】
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　第１固定部９１Ａは、ベース２３１に固定された状態において、ｘ軸方向に沿って延在
する長尺状をなしている。第２固定部９１Ｂは、第１固定部９１Ａの一端部、すなわち、
＋ｙ軸側の端部から延出している。第２固定部９１Ｂは、ベース２３１に固定された状態
において、ｙ軸方向に沿って延在する長尺状をなしている。第３固定部９１Ｃは、第１固
定部９１Ａの他端部、すなわち、－ｙ軸側の端部から延出している。第３固定部９１Ｃは
、ベース２３１に固定された状態において、ｙ軸方向に沿って延在する長尺状をなしてい
る。
【００６６】
　また、第１固定部９１Ａは、＋ｚ軸側に突出した突出部９１１Ａを有する。また、第１
固定部９１Ａは、突出部９１１Ａに対応する部分に貫通孔９１２Ａを有する。また、第２
固定部９１Ｂは、＋ｚ軸側に突出した突出部９１１Ｂを有する。また、第２固定部９１Ｂ
は、突出部９１１Ｂに対応する部分に貫通孔９１２Ｂを有する。また、第３固定部９１Ｃ
は、＋ｚ軸側に突出した突出部９１１Ｃを有する。また、第３固定部９１Ｃは、突出部９
１１Ｃに対応する部分に貫通孔９１２Ｃを有する。
【００６７】
　これら貫通孔９１２Ａ～貫通孔９１２Ｃは、例えば、ネジ、ボルト等の固定部材２００
を挿通する部分である。これにより、貫通孔９１２Ａ、貫通孔９１２Ｂおよび貫通孔９１
２Ｃを挿通して固定部材２００をベース２３１に固定することができる。よって、固定部
９１をベース２３１に安定的に固定することができる。
【００６８】
　また、突出部９１１Ａ～突出部９１１Ｃを有することにより、固定部９１をベース２３
１に固定した状態では、固定部９１の、装着部９２が装着される部分が、開口２３３の外
側に位置することとなる。よって、装着部９２をカバー部材２３２の外側に配置すること
ができる。また、装着部９２の着脱操作を容易に行うことができる。
【００６９】
　このような第１固定部９１Ａ、第２固定部９１Ｂおよび第３固定部９１Ｃには、それぞ
れ、１つの装着部９２を着脱可能に装着することができる。この着脱機構は、図示の構成
では、ネジ、ボルト等の固定部材４００を用いた構成である。ただし、この構成に限定さ
れず、例えば、磁石による固定や、任意の着脱機構を用いてもよい。
【００７０】
　なお、以下では、一例として、図６に示すように、第１固定部９１Ａおよび第２固定部
９１Ｂに装着部９２が装着されている状態を例に挙げて説明する。なお、以下では、第１
固定部９１Ａに装着されている装着部９２を第１装着部である装着部９２Ａとし、第２固
定部９１Ｂに装着されている装着部９２を第２装着部である装着部９２Ｂとして説明する
。なお、装着部が３つ以上設置される場合、これらのうちの任意の２つが第１装着部およ
び第２装着部となる。
【００７１】
　このように装着用部材９は、ベース２３１に固定される固定部９１を有する。そして、
第１装着部である装着部９２Ａおよび第２装着部である装着部９２Ｂは、固定部９１に対
し着脱可能に接続される。これにより、撮像部６を設置しない箇所の装着部９２を離脱さ
せることができる。よって、撮像部６が装着されていない装着部９２がロボットアーム２
０の作動時に他の部位と干渉するのを防止することができる。
【００７２】
　装着部９２Ａおよび装着部９２Ｂは、互いに異なる位置に設置されている。本実施形態
では、装着部９２Ａは、第２アーム２３の＋ｙ軸側に設置され、装着部９２Ｂは、第２ア
ーム２３の＋ｘ軸側に設置される。
【００７３】
　すなわち、第１装着部である装着部９２Ａは、ベース２３１の延在方向において、第３
軸Ｏ３に対して第２軸Ｏ２が位置する位置とは反対側に設置され、第２装着部である装着
部９２Ｂは、ベース２３１の延在方向における側方とに設置可能である。これにより、ロ
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ボットアーム２０の動作に応じて、第２アーム２３の先端側に撮像部６を設置するか、第
２アーム２３の側方に撮像部６を設置するかを選択することができる。
【００７４】
　また、装着部９２Ａおよび装着部９２Ｂは、同様の構成であるため、以下、装着部９２
Ａを代表的に説明する。
【００７５】
　装着部９２Ａは、剛体であり、互いに直交する２つの板状部である第１板状部９２１お
よび第２板状部９２２を有する。すなわち、第１装着部である装着部９２Ａおよび第２装
着部である装着部９２Ｂは、それぞれ、互いに交わる方向に配置される第１板状部９２１
および第２板状部９２２を有する。これにより、固定部９１から離間した位置に安定的に
撮像部６を設置することができる。
【００７６】
　第１板状部９２１は、固定部９１がベース２３１に固定された状態において、ｚ軸方向
を厚さ方向とする向きとなる。この第１板状部９２１は、固定部９１に着脱可能に固定さ
れる部分である。
【００７７】
　第２板状部９２２は、固定部９１がベース２３１に固定された状態において、ｚ軸方向
と交わる方向、すなわち、ｙ軸方向を厚さ方向とする向きとなる。なお、装着部９２Ｂで
は、第２板状部９２２は、固定部９１がベース２３１に固定された状態において、ｘ軸方
向を厚さ方向とする向きとなる。
【００７８】
　第２板状部９２２の外側の面、すなわち、カバー部材２３２と遠位側の面には、撮像部
６が着脱可能に固定される。第２板状部９２２には、複数のネジ孔９２３が設けられてい
る。本実施形態では、ネジ孔９２３は、８つ設けられている。また、４つのネジ孔９２３
がｚ軸方向に並んだ列状をなしており、この列が２列設けられている。これらのネジ孔９
２３から複数選択して撮像部６をネジ止めすることができる。また、ｚ軸方向のどの位置
のネジ孔９２３を使用するかを選択することにより、第２板状部９２２に対する撮像部６
の装着位置を調整することができる。すなわち、本実施形態では、各ネジ孔９２３が、装
着位置を調整する装着位置調整機構として機能する。
【００７９】
　換言すれば、装着用部材９は、撮像部６の、第１装着部である装着部９２Ａおよび第２
装着部である装着部９２Ｂに対する第３軸Ｏ３に沿った方向、すなわち、ｚ軸方向におけ
る装着位置を調整する装着位置調整機構を有する。これにより、例えば、撮像部６のサイ
ズや拡大倍率に応じて所望の高さに撮像部６を装着することができる。
【００８０】
　このように、複数の装着部９２、本実施形態では、装着部９２Ａおよび装着部９２Ｂに
対し、撮像部６を選択的に装着することができる。これにより、例えば、ロボットアーム
２０の動作に応じて、撮像部６がロボットアーム２０と干渉しにくい位置を選択して撮像
部６を装着することができる。また、例えば、ロボットアーム２０の動作範囲の周辺の環
境に応じて、周辺の物品に撮像部６が干渉しにくい位置を選択して撮像部６を装着するこ
とができる。
【００８１】
　また、図示の構成では、装着部９２Ａに撮像部６が配置され、装着部９２Ｂには、配線
群３００が固定されている。配線群３００は、複数の配線が束ねられたものである。この
複数の配線としては、例えば、撮像部６やエンドエフェクター７に電力を供給する配線や
、エンドエフェクター７が吸引によりワークを把持する構成であった場合、空気を供給、
吸引する配管等が挙げられる。なお、図示の構成では、装着部９２Ａに撮像部６が設置さ
れているが、装着部９２Ｂの配線群３００を省略し、装着部９２Ｂにも撮像部６を装着し
てもよい。
【００８２】
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　また、装着部９２Ａおよび装着部９２Ｂには、保護部材９３が着脱可能に装着される。
保護部材９３は、半円筒状をなしている。保護部材９３は、装着部９２Ａに装着された撮
像部６を覆って保護する機能や、装着部９２Ｂに固定された配線群３００を保護する機能
を有する。
【００８３】
　このように、装着用部材９は、第１装着部である装着部９２Ａまたは第２装着部である
装着部９２Ｂに装着された撮像部６を覆う保護部材９３を有する。これにより、撮像部６
を保護することができる。よって、ロボットアーム２０の動作中に撮像部６が外部と直接
接触するのを防止することができる。よって、撮像部６は、安定的に撮像を行うことがで
きる。
【００８４】
　また、保護部材９３は、緩衝機能を有するのが好ましい。すなわち、保護部材９３の少
なくとも外面は、弾性を有する材料で構成されるのが好ましい。弾性を有する材料として
は、例えば、各種ゴム材料、各種樹脂材料等が挙げられる。保護部材９３が緩衝機能を有
することにより、さらに安全性を高めることができる。
【００８５】
　また、図７に示すように、保護部材９３の全長、すなわち、ｚ軸方向の長さＬ１は、撮
像部６の全長、すなわち、ｚ軸方向の長さＬ２よりも大きい。具体的には、撮像部６の装
着部９２に対する装着位置に関わらず、保護部材９３が撮像部６を覆うことができる。
【００８６】
　また、緩衝部材９４は、固定部９１のうち、装着部９２が装着されていない部分に着脱
可能に装着される。図示の構成では、緩衝部材９４は、第３固定部９１Ｃの－ｘ軸側の面
に装着される。緩衝部材９４の少なくとも外面は、弾性を有する材料で構成されるのが好
ましい。弾性を有する材料としては、例えば、各種ゴム材料、各種樹脂材料等が挙げられ
る。これにより、第３固定部９１Ｃが外側に露出するのを防止することができる。よって
、さらに安全性を高めることができる。
【００８７】
　このように、装着用部材９は、固定部９１の第１装着部である装着部９２Ａおよび第２
装着部である装着部９２Ｂが装着されていない部分、本実施形態では、第３固定部９１Ｃ
に着脱可能に装着される緩衝部材９４を有する。これにより、第３固定部９１Ｃが外側に
露出するのを防止することができる。よって、さらに安全性を高めることができる。
【００８８】
　なお、保護部材９３の装着部９２に対する着脱機構および緩衝部材９４の固定部９１に
対する着脱機構としては、特に限定されず、例えば、ネジ止め、磁石等、任意の着脱機構
を用いることができる。
【００８９】
　以上説明したように、本発明のロボット２は、基台２１と、基台２１に接続され、第１
軸Ｏ１回りに回動する第１アーム２２と、第１アーム２２に接続され、第１軸Ｏ１と交わ
る方向に延在するベース２３１と、開口２３３を有し、ベース２３１を覆うカバー部材２
３２と、を有し、第１軸Ｏ１と平行な第２軸Ｏ２回りに回動する第２アーム２３と、第２
アーム２３に接続され、第１軸Ｏ１と平行な第３軸Ｏ３回りに回動し、かつ、第３軸Ｏ３
に沿って移動する第３アーム２４と、互いに異なる位置に設置され、撮像部６が着脱可能
に装着される第１装着部である装着部９２Ａおよび第２装着部である装着部９２Ｂを有す
る装着用部材９と、を備える。また、装着用部材９は、第１装着部である装着部９２Ａお
よび第２装着部である装着部９２Ｂがカバー部材２３２の外側に位置するように開口２３
３を通って２３１ベースに固定される。これにより、装着部９２Ａおよび装着部９２Ｂに
対し、撮像部６を選択的に装着することができる。よって、例えば、ロボットアーム２０
の動作に応じて、撮像部６がロボットアーム２０と干渉しにくい位置を選択して撮像部６
を装着することができる。また、例えば、ロボットアーム２０の動作範囲の周辺の環境に
応じて、周辺の物品に撮像部６が干渉しにくい位置を選択して撮像部６を装着することが
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できる。
【００９０】
　なお、本実施形態では、装着用部材６には、撮像部６および配線群３００が設置されて
いる場合について説明したが、本発明ではこれに限定されず、例えば、近接センサーやエ
ンドエフェクター等を設置してもよい。
【００９１】
　＜第２実施形態＞
　図８は、本発明のロボットの第２実施形態が備える装着用部材の装着部の縦断面図であ
る。
【００９２】
　以下、図８を参照して本発明のロボットの第３実施形態について説明するが、前述した
実施形態との相違点を中心に説明し、同様の事項はその説明を省略する。
【００９３】
　図８に示すように、本実施形態では、装着部９２の第１板状部９２１は、２つの板状部
で構成されている。また、各板状部は、蝶番９２４によって回動可能に連結されている。
これにより、各板状部が回動した際、第２板状部９２２、撮像部６および保護部材９３が
ともに回動することができる。
【００９４】
　なお、蝶番９２４の回動軸は、図６に示す装着部９２Ａの場合、ｘ軸方向と平行であり
、装着部９２Ｂの場合、ｙ軸方向と平行である。
【００９５】
　このような構成によれば、ロボットアーム２０が回転している際、保護部材９３に何ら
かの物体が衝突して保護部材９３に外力が加わったとしても、第２板状部９２２、撮像部
６および保護部材９３がカバー部材２３２側、すなわち、図８中矢印方向に変位、すなわ
ち、回動することができる。よって、衝突した物体に過剰な衝撃が加わるのを防止するこ
とができ、安全性を高めることができる。また、保護部材９３の緩衝作用との相乗効果に
より、安全性をさらに高めることができる。
【００９６】
　このように、装着用部材９は、撮像部６を変位可能に支持する。これにより、安全性を
さらに高めることができる。
【００９７】
　なお、装着用部材９が変位する方向は、図示の構成に限定されず、例えば、水平方向で
あってもよく、鉛直方向であってもよい。これらは、蝶番９２４に代えて、スライド機構
を設けることにより実現することができる。
【００９８】
　＜第３実施形態＞
　図９は、本発明のロボットの第３実施形態が備える先端側装着用部材の斜視図である。
【００９９】
　以下、図９を参照して本発明のロボットの第３実施形態について説明するが、前述した
実施形態との相違点を中心に説明し、同様の事項はその説明を省略する。
【０１００】
　図９に示すように、本実施形態では、ロボット２は、シャフト２４１の先端部に着脱可
能に装着される先端側装着用部材９５をさらに有する。
【０１０１】
　先端側装着用部材９５は、第１板状部９５１と、第２板状部９５２とを有する。第１板
状部９５１は、鉛直方向を厚さ方向とする向きでシャフト２４１に装着される。第１板状
部９５１は、シャフト２４１を挿通する貫通孔９５３を有する。
【０１０２】
　第２板状部９５２は、水平方向を厚さ方向とする向きで第１板状部９５１から鉛直下方
に垂設されている。第２板状部９５２の第１板状部９５１と反対側の面状には、撮像部６
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た保護部材９３が設置される。
【０１０３】
　このような先端側装着用部材９５を、前記実施形態で述べた装着用部材９と併用するこ
とにより、撮像部６の設置位置の選択肢をさらに増やすことができる。
【０１０４】
　以上、本発明のロボットを図示の実施形態に基づいて説明したが、本発明は、これに限
定されるものではなく、各部の構成は、同様の機能を有する任意の構成のものに置換する
ことができる。また、他の任意の構成物が付加されていてもよい。
【０１０５】
　また、前記実施形態では、ロボットアームの回転軸の数は、３つであるが、本発明では
、これに限定されず、ロボットアームの回転軸の数は、例えば、２つ、または、４つ以上
でもよい。すなわち、前記実施形態では、アームの数は、３つであるが、本発明では、こ
れに限定されず、アームの数は、例えば、２つ、または、４つ以上でもよい。
【符号の説明】
【０１０６】
２…ロボット、４…受付部、５…力検出部、６…撮像部、７…エンドエフェクター、８…
制御装置、９…装着用部材、２０…ロボットアーム、２１…基台、２２…第１アーム、２
３…第２アーム、２４…第３アーム、２５…駆動ユニット、２６…駆動ユニット、２７…
ｕ駆動ユニット、２８…ｚ駆動ユニット、２９…角速度センサー、８１…ＣＰＵ、８２…
記憶部、８３…通信部、９１…固定部、９１Ａ…第１固定部、９１Ｂ…第２固定部、９１
Ｃ…第３固定部、９２…装着部、９２Ａ…装着部、９２Ｂ…装着部、９３…保護部材、９
４…緩衝部材、９５…先端側装着用部材、１００…ロボットシステム、２００…固定部材
、２２０…筐体、２３０Ｃ…凹部、２３１…ベース、２３２…カバー部材、２３３…開口
、２３４…カバー部材、２４１…シャフト、２４２…回転支持部材、２４３…ボールねじ
ナット、２４３Ａ…内輪、２４３Ｂ…外輪、２４４…スプラインナット、２４４Ａ…内輪
、２４４Ｂ…外輪、２４５…外筒、２４６…回転体、２５１…モーター、２５２…減速機
、２５３…位置センサー、２６１…モーター、２６２…減速機、２６３…位置センサー、
２７１…モーター、２７２…減速機、２７３…位置センサー、２７４…ベルト、２７５…
プーリー、２８１…モーター、２８２…減速機、２８３…位置センサー、２８４…ベルト
、２８５…プーリー、３００…配線群、４００…固定部材、８００…配管、９００…配管
支持部、９１１Ａ…突出部、９１１Ｂ…突出部、９１１Ｃ…突出部、９１２Ａ…貫通孔、
９１２Ｂ…貫通孔、９１２Ｃ…貫通孔、９２１…第１板状部、９２２…第２板状部、９２
３…ネジ孔、９２４…蝶番、９５１…第１板状部、９５２…第２板状部、９５３…貫通孔
、Ｏ１…第１軸、Ｏ２…第２軸、Ｏ３…第３軸、Ｌ１…長さ、Ｌ２…長さ
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