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• 工作機械で一般的に用いられるGcodeからロボットの動作軌
跡を生成

• ロボットに工具を持たせて複雑な形状のワークになぞった動
作を作成するのを簡単化

• 塗布、シーリング、溶接、バリ取り、研磨などのアプリケー
ションに最適

ツールパス
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• 工作機械で一般的に用いられるGcodeからロボットの動作軌
跡を生成

• ロボットがワークを保持して外部に固定したツールに当てる
動作を作成するのを簡単化

• 塗布、シーリング、溶接、バリ取り、研磨などのアプリケー
ションに最適

リモートTCP
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• 今回はFusion360のCAM機能を使用してツールパスを作成

※後述 他のCAMソフトも対応可能

位置関係１
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Fusion360
Simulation

• 今回はFusion360のCAM機能を使用してツールパスを作成

※後述 他のCAMソフトも対応可能
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https://www.universal-robots.com/activate/

１．上記リンクにアクセスしてライセンスキーを発行

２．ダウンロードしたライセンスキーをUSBメモリに保存

３．ロボットUSB端子に挿入

４．ティーチペンダント右上メニューをクリック

５．→ロボットの登録 ライセンスキーをロード

６．→URcaps Toolpathを有効化

Activate1

ライセンスキー発行リンク先

https://www.universal-robots.com/activate/
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https://www.universal-robots.com/activate/

１．上記リンクにアクセスしてライセンスキーを発行

２．ダウンロードしたライセンスキーをUSBメモリに保存

３．ロボットUSB端子に挿入

４．ティーチペンダント右上メニューをクリック

５．→ロボットの登録 ライセンスキーをロード

６．→URcaps Toolpathを有効化

Activate2

アクティベート画面

https://www.universal-robots.com/activate/
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• ワーク座標系と同じ平面フィーチャー

を作成

URへのGcode取り込み
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• USBメモリーからGcodeを取り込む

URへのGcode取り込み
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• USBメモリーからGcodeを取り込む

URへのGcode取り込み
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• TCPのZ方向は逆に設定

URへのGcode取り込み
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Simulator test
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Simulator test
天吊り
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〇よくあるQ&A

・どれくらいの精度が出るのか。
公式回答は±1mm以内。
ただし低速、曲線半径大き目(5mm以上)で実測精度はこれよりも高い。

・力制御との併用はできるのか。（押し付けつつなぞるような動作）
併用は不可。※もちろんGcodeを使用しない方法であれば可能。

・ﾛﾎﾞｯﾄ姿勢の変更はできるのか。
（ﾂｰﾙの姿勢は決まっていても、ﾛﾎﾞｯﾄ姿勢は何ﾊﾟﾀｰﾝかあるはず。）

姿勢は指定なし。方向の拘束/非拘束は選択可。

・推奨CAMｿﾌﾄについての詳細。
（別部署のCAMを借りるのが面倒なため、ﾛﾎﾞｯﾄ用に導入できそうか検討したい）

SOLIDWORKS,FUSION360はUR用出力オプション有
SOLIDWORKS

その他サポート形式
G00-03*: All the rapid, linear, circular and helical moves
G90-91: Absolute vs incremental programming
G20-21: G-code for units (mm/inch)
G17-19: Plane of motion
G54-59: defining multiple coordinate systems and allowing multiple programs at different locations

https://www.universal-robots.com/articles/ur/application-installation/universal-robots-toolpath-generator-for-solidworks/

