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対象とする課題

2

■困り事

周辺機器との
タイミングが
想定と異なり、
再検討が必要。

ロボット設備導入したいが・・

利活用が進ん
でいない・・
中小企業等

設備＋周辺(PLC）＋ロボット

稼働時に、
エラーが出ても、
再現できない。
対処できない。

設備の要求仕様が
あいまいで
設計精度が悪い。
設計の後戻りが発生。

設計・実装 現地調整

運用・保守

■いつどこチャート

現地調整 運用・保守

立上げ
作業者

現場作業者

ティーチング
I/Oチェック
センサ・機械設定調
整・デバッグ

オペレーション
トレーニング
機械設備立ち上
微調整
チョコ停対応

ロボット
システム

ログデータ
作業日誌

実装

SI外注
担当者

レイアウト設計
電気・機械設計
PLCプログラミング

設備図
ラダー図

プログラム
調整結果（設定値、
タクトタイム）SI 

外注先

国内外
工場

テスト
ライン

場面１

場面２

場面３
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目指す姿（TO-BE シナリオ）
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立上げ
作業者

SIer

修正動作
プログラム

ロボット

ビジョン
センサ

設備依頼者
設備仕様
提案書

要求仕様

設計
担当者

動作プログラム

修正動作
プログラム

PLC
現場
作業者

ロボットビジョンセンサ PLC

ロボット
シミュレータ

PLC

設備検証システム（Cyber)
修正動作
プログラム

修正タイム
チャート

トレース
データ

図面

詳細タイムチャート

設計・動作
データベース

動作画像

概略タイム
チャート

レイアウト
図面

フロー
チャート

構想設計書 詳細設計書

シミュレーションで動作を確認し、
現場調整

現場
（Physical)

場面１：設計・実装

場面２：立上調整

場面３：運用・保守
トラブルが発生した場合、
トレースデータを吸い上げ、
シミュレータと比較して、
不具合を特定

ロボット設備が
イメージでき、
要求仕様を
明確化できる

依頼者の要望から
明確な設備仕様を
作成できる

ロボットと周辺設備の
動作を考慮した設計
ができる
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実証実験シナリオ （今年度のターゲット：場面１の設計、実装）
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●実証対象工程

・伊豆技研工業殿

・プリント基板裁断工程

・導入前の実証評価

・評価項目：設備シュミレータ

対象範囲

導入

【現状の運用】 【自動化イメージ】

●実証シナリオ：手作業工程へのロボット設備の導入検討 （ターゲット：場面１の設計、実装）

段取りナビ.mp4
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AS-IS シーン①、②の動画
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TO-BE シナリオ（設備検証システム）

6

PLC

操作パネル

制御機器

３D設計図面

ロボットプログラム

制御プログラム

Virtual Robot 
Controller

シミュレータ

OPCサーバー

PLCシミュレータ

３D-CAD

①PC上でのロボット設備シミュレーション

②実際の制御機器と接続した設備シミュレーション

③設計データ管理用 データベース
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TO-BE シーン①、②、③動画
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実証実験結果
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【AS-IS】

【TO-BE】

設備仕様整合 設備設計

設備仕様整合 設備設計

設備検証システム

依頼者 SIer

依頼者 SIer

あいまい仕様
・・・・・・・・・・

勝手な理解
・・・・・・・・・

・依頼者：
要求仕様精度UP
・Sier：
設備構想精度UP

SIer 設計担当者

ロボットシミュレータ

簡易
フローチャート

簡易
タイムチャート

設備仕様があいまい
・あいまいな情報をもとに設計
・ロボットの動きは想像まかせ

設備検証システム

設備シミュレータ
（PLC、ロボット、周辺すべて含む）

SIer 設計担当者

詳細
フローチャート

詳細
タイムチャート

設計データ精度UP
→以後ずっと活用可

担当SIerに依存した提案

ロボットのイメージがつかない

過去のデータを
活用しながら検討

ロボットと周辺設備の動きを
確認しながら設計できる
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実証実験結果
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【AS-IS】

【TO-BE】

設備仕様整合 設備設計

設備仕様整合 設備設計

設備検証システム

依頼者 SIer

依頼者 SIer

あいまい仕様
・・・・・・・・・・

勝手な理解
・・・・・・・・・

・依頼者：
要求仕様精度UP
・Sier：
設備構想精度UP

SIer 設計担当者

ロボットシミュレータ

簡易
フローチャート

簡易
タイムチャート

設備仕様があいまい
・あいまいな情報をもとに設計
・ロボットの動きは想像まかせ

設備検証システム

設備シミュレータ
（PLC、ロボット、周辺すべて含む）

SIer 設計担当者

詳細
フローチャート

詳細
タイムチャート

設計データ精度UP
→以後ずっと活用可

担当SIerに依存した提案

ロボットのイメージがつかない

過去のデータを
活用しながら検討

ロボットと周辺設備の動きを
確認しながら設計できる

■実証結果

〇 依頼者

〇 SIer

〇 設計担当者

・ロボット及び設備がイメージでき、
設備要求仕様が明確化

・過去データを活用しながら提案が可能
・設備設計仕様策定の精度UP

・ロボット動作の事前検証により
設備設計データの精度UP
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まとめと今後
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■まとめ

■今後

依頼者、SIer、設計担当者がデジタルデータを共有することで、
設備仕様が明確化され、設備設計実装の精度UPと効率化が期待できる

設備検証システムを活用し、設備調整、運用、メンテナンスでの実証を継続


