
1.　緒　　　　言

　産業用ロボットなどの各種機械で自動化を行う際，対

象物（ 以下，ワークと呼ぶ ）の位置・姿勢の認識が必要

となる．従来，ワークをカメラで撮影し，得られた濃淡

画像を二次元画像処理することによってワークの位置・

姿勢を認識する方法がよく用いられてきた者者，と用き・

欠 と な る ．

　例えばセル生産などにおける多品種変量生産のように，
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　2. 1　システム構成

　本システムの構成を第 1 図に，システムの外観を第 2 図

に示す．本システムは，供給トレイ内にバラ積みされたワー
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