


製品内容



製品内容



仕様

TMパレタイジングオペレーターのAC入力仕様



仕様 TMパレタイジングオペレーターの動作範囲



仕様 TMパレタイジングオペレーターベースの寸法



システムの導入には、TM パレタイジングオペレーター 本体以外に
TMstudio パレタイジング ウィザードをインストールするPCが必要となります。

PCの必要スペックは

OS：Windouws7 SP1以上
CPU：Intel i5 シリーズ同等以上を推奨
RAM：最小4GB
ハードドライブの空き：最低2G以上の利用可能なスペース
ディスプレイ解像度：1366×768 を推奨
周辺装置：USBポート

となります。

事前に、TMstudioをPCへインストールして頂き
次に紹介するパレタイジングウィザードでパレタイジングのポイントファイルを
作成します。

その他必要な物



TMstudioパレタイジングウィザードでの
ポイントファイルの作成

と
TM パレタイジングオペレーターへの
ポイントファイルのインポート



ステップ１：カートンサイズとラベル方向の設定



ステップ２：パレットの選択と設定

リストより規定サイズ選択したり
カスタムサイズの設定が可能です



カスタムサイズは各数値入力により設定

ステップ２：パレットの選択と設定



ステップ２：パレットの選択と設定

積載の範囲は各数値入力により設定



ステップ３：レイヤーと配置方法の設定

ボックスレイヤーの追加で積層位置と配置を設定します



ステップ３：レイヤーと配置方法の設定

①

②

③
順番に設定します



ステップ３：レイヤーと配置方法の設定

次のステップに進みます



ステップ４：パレット化シーケンスの設定

オートシーケンスを設定すると自動で
積載順序などが設定されます。
マニュアル設定も可能です。



ステップ４：パレット化シーケンスの設定

オートシーケンスで設定された内容も
ボックスを直接クリックして修正可能
です。



ステップ５：積載動作のシミュレート

シミュレーターにより各レイヤーでの
積載の場所や順序、方法を確認します。



ステップ６：USBメモリへポイントファイルの書き出し

①

③

デフォルト名ですので
必要に応じて変更。

②



ステップ７：TMパレタイジングオペレーターへ
ソフトウェアパッケージのインポート

※この操作は初回導入時の1回だけで以降は不要。

それぞれクリックする
と右側に追加されます

TMパレタイジングオペレーターソフトウェアパッケージの選択



ステップ７：TMパレタイジングオペレーターへポイントファイルのインポート
※この操作は新しいポイントファイルの追加時のみとなります。

パレタイジング・プロジェクトファイルの選択



インポートの実行

クリックすると
インポートされます

ステップ７：TMパレタイジングオペレーターへソフトウェアパッケージと
ポイントファイルのインポート



ステップ８：ティーチングペンダントによる各種パラメータ設定



ステップ９：試運転～運転



ステップ９：試運転～運転



TMパレタイジングオペレーターの装備



内蔵ビジョンシステム



バキュームグッリッパシステム



バキュームグッリッパシステム

バキュームグッリッパシステムは
100mmオフセットマウントが可能で
す。
オフセットマウントに設定すると最
大稼働域を100㎜延ばすことが可能
となります。

標準マウント位置



バキュームグッリッパシステム

真空発生器の特性

サクションカップあたりの垂直方向の揚力



パレット検知センサーとインジケータ

パレットが正しくセットされていないと赤色のインジケータが点灯します。



パレット検知センサーとインジケータ

パレットが満載になると黄色のインジケータが点灯します。



昇降ピラー



協働モード

レーザースキャナをユーザーがオプション追加する事で簡単に設定できます。

インジケータが紫色に点滅して
ロボットは、協働モードの
低速運転に切り替わります。




