
Adjustment Package for Dispensing



すべての設定を１つのソフトで。簡単に。　カメラ搭載塗布用ロボット

精密塗布を必要とする微細なワークに対応するため、高剛性・高精度のJR3 0 0 0シリーズに

マシンビジョンに最適なカメラ、レーザー変位計、ニードルアジャスタを１つのパッケージにしました。

さらに使いやすくなったPCソフト「JR C-PointsⅡ」でカメラ画像により精密なティーチングが誰でも簡単に行えます。

カメラ補正

連続高さ補正

ワークがズレても補正しながら塗布作業。

レーザーセンサーでワークの高さを連続測定。
塗布面の高さが変化するワークでも一定の
クリアランスで正確に塗布を実行。

ノズル交換などでニードル先端が位置ズレ
してもニードル先端を自動検出して補正。

自動キャリブレーション
捨て打ちした跡をカメラで映すだけで自動キャリブレーションを行います。
（十字マークでニードル位置を合わせ、カメラで撮像する方法もあります）

ニードルアジャスタ カメラ レーザー変位計キャリブレーション

初期設定

ティーチング 

場所を映して 選ぶだけ

プログラミング

簡単ティーチング
ティーチングはJOG操作で移動し、カメラ画像で場所を映して
作業内容のアイコンを選ぶだけ。誰でも簡単にプログラミングできます。

高精度塗布を実現する補正機能

例）点塗布

JR C-PointsⅡ

ニードル基準位置の設定 露光時間などの画像設定 ロボットとカメラの座標変換 変位計の位置設定

専用ソフトで最初から最後まで簡単設定

ニードル補正



すべての設定を１つのソフトで。簡単に。　カメラ搭載塗布用ロボット

カメラ

照 明

ニードルアジャスタ

シリンジ取付部

PoEハブ

レーザー変位計コントローラ

照明コントローラ

レーザー変位計

<各部の名称とイメージ>

カメラ画像ポイント別のプログラミング
データを表示。直接選択して、
値を編集することも可能。

拡大したカメラ画像で精密な
位置指定が可能。カメラの設定
も「JR C-PointsⅡ」で簡単設定。

カメラ画像をクリックすると、
クリックした位置が画像の中心
になるようにロボットが動作。

ロボット操作

カメラ画像を見ながらジョグ操作。

基本操作アイコン

「プログラムエリア」「カメラ画像エリア」「基本操作エリア」「ロボット操作エリア」を一画面に集約し、
明瞭なインターフェースで誰にでも簡単に操作ができます。

プログラムエリア

プログラミングはアイコンを
選択するだけ。誰にでも簡単
にプログラミングが可能。

点塗布 線塗布開始点

カメラワーク
補正撮影点

Zセンサ
線塗布開始点

高品質をひとつのパッケージに

LK-G3000A

超小型の筐体に工業用マシンビジョンに必要な機能を
組み込み、クラス最高のパフォーマンスを提供します。

解像度(ピクセル)：　640 x 480

In-Sight Micro 

高速サンプリングで"安定測定"を実現
測定範囲： 　30±5mm
スポット径：　　Φ30μm
繰り返し精度：　0.5μm

３軸用 ４軸用

繰り返し精度： ±0.15mm
ニードルズレ許容量： ±5ｍｍ
対応ニードル外形:
                     Φ0.20~2.50mm

繰り返し精度： ±0.05mm
ニードルズレ許容量： ±5ｍｍ
対応ニードル外形　
       (PR-1)： Φ0.35~2.50mm
       (PR-2)： Φ0.20~1.00mm

カメラ レーザー変位計 ニードルアジャスタ
ロボット

精密塗布を実現する高剛性の卓上ロボット。
より高速に、より正確に作業を行え、長期間
安定した軌跡性能を実現します。

カメラ搭載塗布専用インターフェース「JR C-PointsⅡ」






