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【57】申請專利範圍
1.　一種機器人之控制裝置，是控制機器人的動作的控制裝置，前述機器人之控制裝置具
備：

直接教學執行部，其執行直接教學功能，前述直接教學功能按照施加於前述機器人的操

作力來使前述機器人動作，

動作參數取得部，其在前述直接教學功能的執行中，取得前述機器人的速度或加速度；

及

阻力控制部，其因應前述動作參數取得部取得的前述速度或前述加速度，來使相對於前

述操作力的阻力變化，

前述阻力控制部在前述動作參數取得部取得的前述速度或前述加速度成為預定的閾值以

上時，將規定前述加速度的最大值之加速度設定值從第 1加速度設定值切換為比該第 1
加速度設定值還要小的第 2加速度設定值，藉此使前述阻力變化。

2.　如請求項 1之機器人之控制裝置，其中前述阻力控制部在前述動作參數取得部取得的前
述速度或前述加速度變得比前述閾值還要小時，將前述加速度設定值從前述第 2加速度
設定值切換為前述第 1加速度設定值，藉此使前述阻力變化。

3.　一種機器人之控制方法，是控制機器人的動作的控制方法，
前述機器人之控制方法是處理器會：

執行直接教學功能，前述直接教學功能按照施加於前述機器人的操作力來使前述機器人

動作，

在前述直接教學功能的執行中，取得前述機器人的速度或加速度，

在取得的前述速度或前述加速度成為預定的閾值以上時，將規定前述加速度的最大值之

加速度設定值從第 1加速度設定值切換至比該第 1加速度設定值還要小的第 2加速度設
定值，藉此使相對於前述操作力的阻力變化。

4.　如請求項 3之機器人之控制方法，其中前述處理器在前述速度或前述加速度變得比前述
閾值還要小時，將前述加速度設定值從第 2加速度設定值切換為前述第 1加速度設定
值，藉此使相對於前述操作力的前述阻力變化。
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圖式簡單說明

圖 1是一實施形態的機器人系統的概略圖。
圖 2是圖 1所示的機器人系統的方塊圖。
圖 3是表示圖 2所示的機器人系統的動作流程的一例的流程圖。
圖 4表示直接教學圖像的一例。
圖 5是表示圖 3中的步驟 S2的流程的一例的流程圖。
圖 6是表示圖 3中的步驟 S3的流程的一例的流程圖。
圖 7是表示圖 2所示的機器人系統的動作流程的另一例的流程圖。
圖 8是表示圖 7中的步驟 S3’的流程的一例的流程圖。
圖 9是表示圖 2所示的機器人系統的另一功能的方塊圖。
圖 10表示安全功能設定圖像的一例。
圖 11是表示圖 9所示的機器人系統的動作流程的一例的流程圖。
圖 12是表示圖 11中的步驟 S3的流程的一例的流程圖。
圖 13是表示圖 11中的步驟 S2的流程的一例的流程圖。
圖 14是一實施形態的扭矩感測器的概略圖。
圖 15是一實施形態的力覺感測器的概略圖。
圖 16是用以說明使用圖 14或圖 15所示的力感測器來執行的安全功能及直接教學功能的方塊
圖。

圖 17是表示執行圖 16所示的安全功能及直接教學功能的處理器的方塊圖。
圖 18是表示故障偵測功能的流程的一例的流程圖。
圖 19是表示圖 2所示的機器人系統的再另一功能的方塊圖。
圖 20是表示圖 19所示的控制裝置所執行的直接教學功能的一例的流程圖。
圖 21是表示圖 19所示的控制裝置所執行的直接教學功能的另一例的流程圖。
圖 22表示特性資料的圖形。
圖 23是表示圖 19所示的控制裝置所執行的直接教學功能的再另一例的流程圖。
圖 24是表示生成給予致動器的指令的方法的方塊圖。
圖 25是表示圖 2所示的機器人系統的再另一功能的方塊圖。
圖 26是表示圖 25所示的控制裝置所執行的直接教學功能的一例的流程圖。
圖 27是表示圖 25所示的控制裝置所執行的直接教學功能的另一例的流程圖。
圖 28是表示圖 2所示的機器人系統的再另一功能的方塊圖。
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