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【国際特許分類】
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【手続補正書】
【提出日】平成23年5月13日(2011.5.13)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
  多関節ロボットの先端部に力センサを介して設けられた操作ハンドルと、
  前記操作ハンドルに加わる教示作業者の操作力を前記力センサによって検出し、前記操
作力に応じて力制御により前記ロボットを移動させる指令を出力する力制御部を備えた制
御装置を有するロボットの直接教示装置であって、
  前記操作ハンドルは、教示中に教示作業者が前記ロボットの制御点の変更量および方向
を入力する制御点入力手段を備え、
  前記制御装置は、前記制御点入力手段にて入力された前記変更量および方向に応じて前
記ロボットの制御点設定を更新し前記力制御部へ出力する制御点演算部を備えることを特
徴とするロボットの直接教示装置。
【請求項２】
  前記制御点演算部は、前記制御点入力手段にて入力された前記変更量を予め設定された
値と比較する制御点範囲監視部を備えることを特徴とする請求項１記載のロボットの直接
教示装置。
【請求項３】
  前記制御点範囲監視部は、前記制御点入力手段にて入力された前記変更量が前記予め設
定された値より大きい場合には、前記変更量を前記前記予め設定された値に制限し、前記
教示操作者にアラーム表示することを特徴とする請求項２記載のロボットの直接教示装置
。
【請求項４】
  前記制御装置は、前記教示作業者の操作によって前記ロボットの各関節の位置を教示点
として記録するとともに、前記記録時における制御点設定を記録する記録部を備えること
を特徴とする請求項１乃至３のいずれか１項記載のロボットの直接教示装置。
【請求項５】
  前記制御装置は、前記教示作業者の操作によって前記記録部から直前の前記教示点と直
前の前記制御点設定を読み出し、前記ロボットを前記直前の教示点へ移動させる指令を出
力するとともに、前記力制御部へ前記直前の制御点設定を出力する復帰位置指令生成部を
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備えることを特徴とする請求項４記載のロボットの直接教示装置。
【請求項６】
  前記制御点設定は、前記ロボットのエンドエフェクタによって把持した物体に設定され
た被把持物体座標系に基づいて表現されることを特徴とする請求項１乃至５のいずれか１
項記載のロボットの直接教示装置。
【請求項７】
  前記制御点入力手段は、前記制御点位置の変更量および方向に加え、前記被把持物体座
標系の姿勢の変更量および方向を入力することを特徴とする請求項１乃至６のいずれか１
項記載のロボットの直接教示装置。
 
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００４
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００４】
  上記問題を解決するため、本発明は、次のように構成したものである。
  請求項１記載のロボットの直接教示装置は、多関節ロボットの先端部に力センサを介し
て設けられた操作ハンドルと、前記操作ハンドルに加わる教示作業者の操作力を前記力セ
ンサによって検出し、前記操作力に応じて力制御により前記ロボットを移動させる指令を
出力する力制御部を備えた制御装置を有するロボットの直接教示装置であって、前記操作
ハンドルは、教示中に教示作業者が前記ロボットの制御点の変更量および方向を入力する
制御点入力手段を備え、前記制御装置は、前記制御点入力手段にて入力された前記変更量
および方向に応じて前記ロボットの制御点設定を更新し前記力制御部へ出力する制御点演
算部を備えることを特徴とする。
  請求項２記載のロボットの直接教示装置は、前記制御点演算部は、前記制御点入力手段
にて入力された前記変更量を予め設定された値と比較する制御点範囲監視部を備えること
を特徴とする。
  請求項３記載のロボットの直接教示装置は、前記制御点範囲監視部は、前記制御点入力
手段にて入力された前記変更量が前記予め設定された値より大きい場合には、前記変更量
を前記前記予め設定された値に制限し、前記教示操作者にアラーム表示することを特徴と
する。
  請求項４記載のロボットの直接教示装置は、前記制御装置は、前記教示作業者の操作に
よって前記ロボットの各関節の位置を教示点として記録するとともに、前記記録時におけ
る制御点設定を記録する記録部を備えることを特徴とする。
  請求項５記載のロボットの直接教示装置は、前記制御装置は、前記教示作業者の操作に
よって前記記録部から直前の前記教示点と直前の前記制御点設定を読み出し、前記ロボッ
トを前記直前の教示点へ移動させる指令を出力するとともに、前記力制御部へ前記直前の
制御点設定を出力する復帰位置指令生成部を備えることを特徴とする。
  請求項６記載のロボットの直接教示装置は、前記制御点設定は、前記ロボットのエンド
エフェクタによって把持した物体に設定された被把持物体座標系に基づいて表現されるこ
とを特徴とする。
  請求項７記載のロボットの直接教示装置は、前記制御点入力手段は、前記制御点位置の
変更量および方向に加え、前記被把持物体座標系の姿勢の変更量および方向を入力するこ
とを特徴とする。
 
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００５
【補正方法】変更
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【補正の内容】
【０００５】
  請求項１に記載の発明によると、教示作業者がロボットの誘導操作をしながら操作ハン
ドルから手を離すことなく制御点の設定変更を行えるため教示作業の操作性が向上すると
ともに教示作業を効率よく行うことができる。
  請求項２、３に記載の発明によると、制御点について予期しない位置や姿勢を設定する
ことがないため教示作業の効率低下を防止でき、安全性も確保できる。
  請求項４、５に記載の発明によると、制御点設定を変更した後にロボットを誘導して移
動させた場合であっても、ロボットの位置に加えて制御点設定についても直前の状態に戻
せるため、誤操作からの復帰が容易に行え、教示作業の効率低下を防止できる。
  請求項６に記載の発明によると、教示作業中にエンドエフェクタによって把持した物体
の形状に合わせて制御点設定を行うことが容易となり教示作業の操作性を向上することが
できる。
  請求項７に記載の発明によると、教示作業中に制御点の位置のみならず姿勢についても
変更を行うことができるため、複雑な形状の物体の組み立て作業の教示も効率的に行うこ
とができる。
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