
音声認識機能による直接ロボット制御
TwinCATB-03

音声認識機能“TwinCAT3 Speech” を活用することで、事前に登録した
音声コマンドをTwinCAT3 PLCで I/O に変換し、ロボットに指示を与えることが可能
ティーチングペンダントや操作パネルが使用できない場面では、音声認識による
人とのコミュニケーションは有効

音声認識による簡単化
音声によって人からロボットへ指示を与える
音声によってロボットから人へ状態を知らせる
人とロボットのコミュニケーションを簡単にすることで、ロボット導入時のハードルを下げることが可能

音声認識による作業性向上
作業者がティーチングペンダントや操作パネルを直接触れることを制限している工程や
ロボットに割込み指示を与えたいが両手が塞がっていて操作ができない場合など、
様々な場面で音声認識による人とのコミュニケーションは有効
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