
※別途、作業者を検知する安全センサが必要

高速人協働による生産性向上

COBOTTA PROは安全性を高めて高速での動作を可能に
することで、生産性の向上に貢献。
また、人が近づいたときには低速に、離れたときには高速で
稼働させるなど、現場の状況に応じて運転速度を切り替え
ることによって無駄のない自動化を実現

途切れない安全性を実現「シーン機能」　

作業者と人協働ロボットが同じ作業を行う際、一部の工程で協働状態で動作させることができず、安全柵の設置や一時的なロボット停止など
の利便性低下が課題
シーン機能では、作業シーンごとに安全パラメータを設定でき、プログラムによって状態に合わせてパラメータを切り替え可能。状況にあわせ
た安全性を保証しながら、利便性・生産性を向上

高速人協働を実現した技術

自社開発の軽量高剛性トルクセンサ内蔵
高出力モータモジュール

▼活用シーン例）ねじ締め工程の場合

軽量・高剛性を
両立するアーム設計

先端フランジ部まで
充実の機内配管

トップクラスの高速性と安全性
協働ロボットトップクラスの高速性
高速運転と協働運転の切り替えによる生産性向上



CRC9で周辺機器を統合制御した、拡張性の高いセル生産システムを構築

COBOTTA PRO専用のロボットコントローラ「CRC9」では、ロボットのみならずビジョンやサーボモータなどの周辺機器の統合制御
が可能で、TwinCATリアルタイム層での開発も可能
組立や検査など、高難度な人手作業の自動化に貢献

複雑作業を実現する独自開発の内蔵力覚センサ

COBOTTA PROのセカンドアームに力覚センサを内蔵し、ギアの組立のような
高難度作業に対応可能
剛性の高いシャフトの微小な変形を検出して、ロボット先端部に生じている
各方向の力を検出する独自開発センサ。スリムなロボットアームの形状に合わせて
中空構造にすることで、力覚センサを内蔵しながらも機内配線が充実
力覚センサを別途準備する必要がないので、システム構築のコスト・工数低減に貢献

CRC9はTwinCATリアルタイム層で開発可能なため、
EtherCAT対応の外部アクチュエータを連携した
リアルタイム同期制御によるピック&プレースを実現
従来チャック待ちで停止していた時間もロボットが
次の目的位置まで移動できるため、減速や停止する時間を減らし、
サイクルタイム短縮に貢献

高難度作業例）リアルタイム同期制御によるピック＆プレース

高難度作業に対応
周辺機器を統合制御し、高生産性・高難度対応可能なセル生産システムを構築
内蔵力覚センサにより高精度な組立作業を実現

動画はこちら

Windows 非リアルタイム層

リアルタイム層



※QRキャリブレーション機能として、2024年度中にリリース予定

QRコードを基準に、距離や傾きを含めた3次元で
ロボットとワーク、作業場の相対的な位置関係を認識・補正が可能

※DC電源仕様は2025年度リリース予定

豊富な機内配線により
配線トラブルを低減

COBOTTA PRO

AMR
(YOUIBOT)　

2Dカメラ

ツールチェンジャ
(コスメック)

電動バキューム
（シュマルツ）

電動チャック
（鍋屋バイテック）

CRC9

コネクタ出し位置の
選択可能

底面仕様背面仕様

ツール切替で
複数の作業に対応

他にもOnRobot製品など、
COBOTTA PROと組み合わせて
簡単に使える3rdパーティ製品を多数ご用意

QRコードを活用し、ロボットの位置補正や作業の切替が可能

移動先の作業台に貼付されたQRコードを認識することで、AMRと作業台の相対位置が変化した場合でも
再ティーチングすることなく座標を補正
また、QRコードに様々な情報を付加すればロボットに作業指示を与えることもでき、多工程作業でも手間なくセットアップ可能

ロボットと周辺機器を統合制御し、シンプルな設備構築を実現

人手作業の置き換えで活用されることが多い
人協働ロボットは、ロボットと様々な周辺機器
の制御を集約したセル生産システムの構築が
最適
COBOTTA PROのコントローラCRC9では、
ロボットのみならず周辺機器も統合制御可能
カメラやハンド、AMRなどのサードパーティ
製品を活用し、シンプルな設備の構築を実現
CRC9は、AMRから直接電力供給できるDC
電源仕様を開発中（※）。DC-ACインバータが
不要になるため、AMR内の設置スペース削
減可能

通い箱に、品番・数量・ロット番号などの情報を付与した
QRコードを貼付
品番・数量情報によって異なる場所への搬送作業を実行
ロット番号を読み取りトレーサビリティも確保

【QRコード活用例①】

各作業場に場所情報と実行するタスクの情報を付与した
QRコードを貼付
AMRに載ったロボットがQRコードを読み取り、
位置を補正し、作業場に応じたタスクを実行可能

【QRコード活用例②】

簡単セットアップ
QRキャリブレーション機能を活用し、再ティーチングなしで位置ずれ補正
CRC9で周辺機器を統合制御し、シンプルな設備で構築工数を低減

ハンドアイカメラ

QRコード

(※)



使いやすさを追求した
ダイレクトティーチング

お客様の課題を解決する充実したオプション機能

位置移動、姿勢変更、カスタム移動、操作感の変更など、
各基本機能を組み合わせる事で、細かな位置決めが可能

アームボタンから、各基本機能を手元で
簡単に切り替える事が出来るため、
短時間でのティーチングをサポート

あらかじめ用意されたブロックを、ドラッグ＆ドロップでつなげるだけ
ロボット初心者がパズル感覚で直感的にプログラミング可能

理論上動作しないブロックはつなげられないシステムのため、
文法エラーを未然に防止
エラー修正やプログラムの修正にかかる工数を低減

・

・

インチング機能により、0.1mm単位の精密な調整も、
ダイレクトティーチングのみで教示可能
篏合や差し込みなどの繊細な作業でも直感的にティーチング可能

平面合わせ機能により、3点をティーチングするだけで、設定した平面に対して
ツールを垂直姿勢に出来る為、部品挿入や組立作業などのティーチング工数を低減

・

・

直感的かつ高精度な操作を可能にする
ファインダイレクトティーチング

イージーブロックプログラミングによる簡単操作

位置移動 姿勢変更

カスタム移動 操作感の変更

プログラミングの
知識不足

エラーが
知識不足

初心者によくある課題 熟練者によくある課題

ダイレクト
ティーチングだけでは

職人の手感の追求が難しい

プログラムに
時間がかかる

ブロックをつなげるだけ！
感覚的にプログラミング

簡単ティーチング
初めて扱う方から操作に慣れた熟練者の方まで、使いやすいティーチングシステムで、
立上げ作業を支援
「ファインダイレクトティーチング」と「イージーブロックプログラミング」機能により、
直感的なティーチング作業とプログラミングを実現



安全性を高めて生産性の向上に貢献

タッチセンシングソフトカバー活用時の速度変化　※COBOTTA PRO 1300の場合

衝突を検出すると、高感度の内蔵センサが反応し、ロボットを急停止
タッチセンシングソフトカバーが衝撃を吸収することで、人への衝撃
力を抑える構造
衝撃をおさえて急停止できるため、協働動作時の速度を高めること
ができ、高い生産性を実現

タッチセンシングソフトカバー
柔らかなシリコンカバーで衝撃を緩和
衝突時には高感度センサが検知し、急停止が可能、
協働動作時の速度を向上でき、高い生産性を実現

製品構成

本体に装着するタイプとエンドエフェクタを覆うタイプを各2種類ずつラインナップ
用途に合わせて選択可能


