
三菱電機	 シーケンサ
RapidPlan 2.0 制御FBライブラリ

汎用

Broadcast

RapidPlanとは
Realtime Robotics, Inc. (リアルタイム・ロボティックス社）（RTR
社) が提供するソフトウェア製品です。障害物と衝突しないロボッ
ト動作経路をリアルタイムに生成する独自のモーション・プランニ
ング技術が特長です。 
詳細はRTR社ホームページをご覧ください。
http://rtr.ai/

	■ 衝突しないロボット動作を簡単実現

現在位置から目的地までの最適な動作経路をRapidPlanがリア
ルタイムに生成します。従来のロボットプログラミングでは、障害
物との干渉回避のために経由点のティーチングが必要でしたが、
RapidPlanを使うと不要になります。

	■ 複数台のロボット協調制御が容易に

RapidPlanでは、さまざまなメーカーのロボットを複数台同時に
協調制御できます。RapidPlanがロボット同士の衝突を回避する
ようリアルタイムに制御します。
障害物回避とロボット協調制御を容易に実現し、お客様のロボット
システムのシームレスな構築に貢献します。

RapidPlan 2.0 制御FBライブラリとは
MELSEC iQ-Rシリーズ シーケンサCPU用のFBライブラリです。
シーケンサからRapidPlanに対しコマンドを送信し、RapidPlan
からの応答をFBで解析できます。FBを組み合わせることでシー
ケンサからロボットを動作できます。

	■ シーケンサのプログラムでロボットを動作可能に

従来、ロボットの動作はロボットのプログラムが担っていました。
FBライブラリによって、シーケンサのプログラムのみでロボット
を動作できます。

ポイント
	● 衝突しないロボット動作を簡単実現
	● 複数台のロボット協調制御が容易に
	● シーケンサのプログラムでロボットを動作可能に
	● ロボットプログラミング経験が浅くても導入しやすい
	● 1台のシーケンサで最大16台のロボットを制御

FACTORY AUTOMATION

http://rtr.ai/


〒100-8310　東京都千代田区丸の内2-7-3（東京ビル）

本資料に記載された製品を正しくお使いいただくため
ご使用の前に必ず「マニュアル」をお読みください。

商標、登録商標について

安全に関するご注意

本文中における会社名、商品名は、各社の商標または
登録商標です。0541-2185）30（···········部業営器機社本

5385-006）840（···········部業営器機越関
7227-142）520（·······················店支潟新
4262-422）540（········部業営器機川奈神
3973-212）110（···················社支道海北

6454-612）220（·······················社支北東
2055-332）670（·······················社支陸北
4133-565）250（·······················社支部中
2114-43）5650（·······················店支田豊
2214-6846）60（·······················社支西関

8435-842）280（·······················社支国中
5500-528）780（·······················社支国四
7422-127）290（·······················社支州九
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RapidPlan 2.0 制御FBの役割

システム構成
本FBライブラリは、MELSEC iQ-RシリーズのCPUユニットまたはEthernetインタフェースユニットを使用してロボット制御を行うことが可能です。

＊1. R08CPU以上およびファームウェアバージョン”62”以降で対応。
＊2. ファームウェアバージョン”61”以降で対応。
＊3. 産業用PCを別途用意しインストールいただく必要があります。（RTR社推奨品: Axiomtek 社製 eBOX671A-RTR01-I9）
＊4. RapidPlanが接続対応している各社ロボット（三菱電機 MELFA、Universal Robots、安川電機、川崎重工、FANUC、Kukaなど）を混在させて最大16台まで接続可能。

	■ CPUユニットを用いて通信する構成例 	■ Ethernetインタフェースユニットを用いて通信する構成例

	■ ロボットプログラミング経験が浅くても導入しやすい

シーケンサのプログラムでロボットを制御できるため、ロボット
プログラミング経験が浅いユーザーでも導入しやすく、簡単に
ロボットアームの移動制御を実現できます。多様化する生産現
場へロボットを使った新たなシステムを投入する際の工数や労
力を軽減し、工場の自動化推進に貢献します。

	■ 1台のシーケンサで最大16台のロボットを制御

ロボットが複数台ある従来のシステムでは、各ロボットのプログ
ラムを実行し、相互監視する必要がありました。従来、各ロボッ
トが干渉回避のために行っていた相互監視は、RapidPlanが
行うため、シーケンサ1台で複数のロボットを衝突させずに動
作できます。
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ロボット最大16台
接続可能

コマンド送信
•	RapidPlan Projectで 
必要な設定・指示 

（プロジェクトのロードなど）
•	ロボット動作に必要な設定・
指示（速度設定など）

ロボット制御
•	受信したコマンドをもとにロボット制御 
（ロボットアームの動作経路を計算） 
（複数台のロボットアームを接触回避 
しながら移動制御）
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