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2/22会社概要

創業 ：1938年4月

事業内容 ：自動車・汎用機器等部品、生産設備の製造及び販売

売上高 ：3,015億円（2023年3月期 連結）

従業員 ：16,316名（2023年3月末現在）

生産拠点 ：14か国 36拠点

本社所在地 ：愛知県豊橋市

武蔵精密工業株式会社（東証プライム市場：7220）



3/22自動化事業概要 と 自動車部品事業の関係性 製品と歴史

武蔵精密工業はモノづくり企業として、自動車・バイク部品の主力メーカーとして、

時代の変化に合わせ製品を進化させてきました。

主力事業のディファレンシャル、各種ギア製品、ボールジョイントなど自社の生産ライ

ンの自動化・効率化を長年内製し、近年その実績とノウハウを活かした自動化シス

テムの開発・販売事業を展開しています。ロボットシステムなどFA、AGV、AI外観

検査など独自のソリューションを提供し、お客様の自動化をサポートします。

L&S
事業

2輪
事業

PT
事業
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FA事業グループ

FA/ロボットシステム
/専用機

愛知県豊橋市

創業当初よりムサシ量産ラインの
自動化を行うFA集団

S-CART事業ユニット

AGV/AMR

京都府長岡京
（ニデックドライブテクノロジー内）

ガイドレスAGVのリーディング
カンパニーから継承した技術力
※ニデック⇒ムサシ事業移管中

Musashi AI

AI外観検査装置

愛知県豊橋市

人間の目視検査と同様に
2次元画像から欠陥を発見する
外観検査AIを専門開発

部門

製品

所在地

概要



5/22国内拠点

愛知県

① 豊橋市 植田町②③④
豊橋市 明海町

新城市 長篠 ⑤

⑥ 三重県 鈴鹿市

京都府 福知山市 ⑧⑨

熊本県 球磨郡 ⑦

⑩ 山梨県 北杜市

デファレンシャル
アッセンブリィプラネタリー

アッセンブリィ
トランスミッション

ギヤ

② 第一明海工場 ③ 第二明海工場

④ 工機工場 ⑤ 鳳来工場

⑥ 鈴鹿工場 ⑦ 九州武蔵精密 (株)

⑧⑨ 武蔵キャスティング(株) 本社/三和 ⑩ 武蔵エナジーソリューションズ(株)

リングギヤ, BJ, BS 鍛造, 金型, ベベルギヤ

設備,試作,刃具製作 4輪 カムシャフト

ボールジョイント 2輪部品全般

鋳造素材・加工 リチウムイオンキャパシタ

① 本社 植田工場
加工・熱処理・仕上・組立工場 / 研究開発・機能評価 / Musashi AI



6/22FA事業グループ 自動化概要

創業当初から1000件以上の自動化や設備内製プロジェクトに実績を持ち、

2018年にはその経験を生かして外部販売を開始しました。ムサシグループに、ギ

ヤ製品やボールジョイントなどの金属製品の切削工程や組立工程に特化した自

動化ソリューションを実装してきた実績があります。生産ラインの全面的なFAソ

リューションを実現し、お客様の具体的なニーズに応じたFAシステムの提供により、

生産効率の向上、品質の一貫性の確保、従業員様の負担軽減に貢献します。

設計 組立 試運転 据付構想

工機工場

設計～製作～据付まで一貫対応



Ⓒ Musashi Seimitsu Industry All Rights Reserved.
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MEU
バラ積みピッキングシステム

MAP-CA
カムシャフトジャーナルラップ機

MAP-MI
デフサイドギヤ最終検査機

武蔵キャスティング
バリンダー ロボット搬送装置

MAP-ID
ギヤAssy画像検査機

MAP-CH
ボールジョイント回転トルク検査機

MAP-TH
ボールジョイント組立機

OUR MACHINES in GLOBAL MUSASHI グローバルで活躍する工機設備



8/22自動化製品実例 FA

2Dビジョン
IN/OUTロボット搬送

ロボットハンドに2Dビジョンを搭載
箱内製品のピッキング位置補正

製品姿勢・品種藩閥
空箱の自動払い出し/段積み

ボールジョイント自動組立機
ロータリートランスファー型

ディファレンシャルAssy
クリアランス検査機

3Dビジョン
バラ積みピッキング

3Dビジョンで箱内製品を撮像
製品位置と姿勢を把握

ロボットに位置情報をフィードバックする
ロボットが干渉物を自動回避してピッキング

インデックステーブル構造
構成品11種を8secで完成品に

組立・検査まで実行

ディファレンシャル内の
ベベルギヤ回転ガタ量の測定
ガタ量を数値化して機能保証



9/22自動化製品実例 ライントレースAGV

床に置かれたパレットを自動ピックアップ 磁気棒埋設ライン+磁気センサートレースで
水溜まりなど悪条件路面でもスムーズに走行

オーソドックスな潜り込み型
ムサシ加工ラインでロボット搬送と連動稼働

協働ロボット搭載AGV
自動取り出しとの連携走行で生産性向上

高いところや段積みされた荷物をピックアップ

《リーチリフト型》《リフトアップ型》

《ロボットアーム型》《パレットトラック型》 《屋外牽引型》
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標準機 AIS-E1 専用機

Musashi AI : AI外観検査装置
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1980年代
AGVメーカー向けに減速機
を提供開始

AGV概要

武蔵精密工業の「S-CART」は、ニデックドライブテクノロジーの

技術を備えた先進のガイドレスAGVです。日本のリーディング

ブランドとして多くの業界に導入実績があります。武蔵精密の

FA技術とニデックの駆動技術が融合することで、多様な自動

化ニーズに対応し、製造業の効率化を実現します。

2007年
AGV専用駆動ユニット発売
モーターを含めた駆動部に
コントローラまでセットで提供

2016年
無軌道搬送台車（ＭＲ）
Ｓ－ＣＡＲＴ発売
(積載荷重100kg)

ニデックドライブテクノロジーでの歴史
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駆動方式 二輪駆動 二輪駆動 二輪駆動 二輪駆動 二輪駆動

外形寸法 Φ600㎜×高さ165㎜
幅630㎜×長さ790㎜

×高さ200㎜
幅630㎜×長さ790㎜

×高さ200㎜
幅700㎜×長さ900㎜

×高さ300㎜
幅1000㎜×長さ1100㎜

×高さ300㎜

車体重量 30㎏ 65㎏ 85㎏ 200㎏ 400㎏

可搬重量 60㎏以下 100㎏ 200㎏ 500㎏ 1000㎏

走行方式 レーザーSLAM レーザーSLAM レーザーSLAM レーザーSLAM レーザーSLAM

充電方式
プラグイン手動充電

接触自動充電
プラグイン手動充電 プラグイン手動充電 プラグイン手動充電

プラグイン手動充電
非接触自動充電

稼働時間 80分間（充電20分間） 8時間（充電1時間） 8時間（充電1時間） 4時間（充電1時間） 4時間（充電1時間）

その他 ー ー V100と同サイズ ー
リフタ標準搭載

ステアリング式横行機能

S-CART-mini
60kg

S-CART-V500
500kg

S-CART-V1000
1000k
g

AGV製品 ラインナップ

S-CART-V100
100kg

S-CART-V200
200kg



13/22AGV製品ラインナップ カスタム製品

1000㎏

S-CART-V1000LFT
低床タイプ

S-CART1000低床タイプ

駆動方式 二輪駆動

外形寸法 幅680mm×長さ1200mm×高さ165mm

車体重量 200㎏

可搬重量 1000㎏

充電方式 プラグイン方式手動充電

稼働時間 4時間

その他 リフタ標準搭載

高さ１６５ｍｍ

100㎏

AMR（自律走行）タイプ

・経路を考え自動走行
・障害物も自動回避
・上部形状はカスタマイズ可能

かご車牽引用S-CART



14/22S-CARTの特長 主な強み

低床コンパクト設計
優れた汎用性

連続稼働 8h/充電1h
トップクラスの長時間稼働

200

730600

380

700550

300

740550

他社A 他社BS-CART-V100/200

多彩な走行方式
環境に合わせて提案可能

軽量車体
X

大容量バッテリー

レーザー測位

ビジョン測位

磁気テープ

など



15/22S-CARTの特長 多彩な走行方式

架台検出方式

側方に配置された架台に沿って
高精度に位置決め
停止精度:±10mm以下

マーカ検出方式
正面に配置されたマーカーに向かい
高精度に位置決め
停止精度:±10mm以下

レーザー測位
全機種標準装備

水平方向2次元情報による制御
停止精度:±30mm以下

磁気テープ追尾
磁気テープ追尾による制御
停止精度向上
停止精度:±10mm以下

ランドマーク
任意に配置したランドマークにより
風景変化の影響を受け難くする
停止精度:±30mm以下

ビジョン測位
ステレオカメラによる制御
風景変化、高さ方向測位に対応
停止精度:±30mm以下

反射テープ→



16/22

◆レーザーセンサ

レーザー測位の原理

測位範囲：270°

30m

レーザーセンサ

150mm～
175mm

～30m

特徴物の推奨高さ：300mm

300mm

レーザーセンサ（スキャナ）により走行エリア内の特徴物による地図を作り、
その地図と実際の測位の風景を比較しながら自己位置を推定して走行

安定的に測位できる距離：センサーから３０ｍの範囲
※狭い場所（エレベータ内やエアシャワー室など）は注意が必要です

センシング（スキャニング）は高速で行う為、素早くS-CARTを
移動させても地図作成に必要なデータは測位出来ます

S-CARTの特長 多彩な走行方式
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天井、壁などの多くの情報が利用可能
従来ガイドレスタイプでは走行できなかった現場にも対応。

130°

38°

82°

※画像認識イメージ

ステレオカメラ搭載
扉、窓、ポスター、荷物、天井の模様、蛍光灯等を画像で認識

カメラ視野

ビジョン測位

S-CARTの特長 多彩な走行方式
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Bluetooth

タブレット 運行管理システム

１台運用ならタブレットでの簡単な操作で
20コースまで自動運転可能

複数台（50台まで）の運用
周辺設備との自動連動制御

優先制御などの複雑な制御が可能

他社制御ソフト実績あり

他社の上位制御ソフトにて
ご提案も可能

S-CARTの特長 簡単な操作/制御方法



19/22S-CARTの特長 簡単な操作/制御方法

管理システムのPLC接続機能によって様々な外部機器と連動させることが可能です

シリアル通信

管理ＰＣ

ＰＬＣ

CC-Link

マスターユニット

Wi-Fi 

アクセスポイント

制御BOX

運行管理システム

スイッチングハブ

有線LAN

有線LAN

CC-Link
設備側上位ＰＬＣ

CC-Link

スレーブユニット

制御BOX

制御BOX

リモートI/O

制御BOX

リモートI/O

I/O 制御BOX

リモートI/O

制御BOX

リモートI/O

制御BOX

リモートI/O

エレベータ シートシャッター

コンベア

スイッチ

タッチパネル(GOT)

在荷
センサ

制御BOX

リモートI/O

手動呼出

行先指示

自動呼出

I/O

CC-Link



20/22S-CARTの特長 多彩なアプリケーション

リフトアップ量はお客様の
設備に合わせ対応可能

在荷センサー（1点）搭載で
搬送物の有無判定可能

搬送物に潜り込み持ち上げて
自動搬送

牽引タイプ コンベアタイプ リフタータイプ

■各種オプション



21/22S-CARTの特長 多彩なアプリケーション

■各種オプション

牽引機構 リフトアップ機構

コンベア搭載機構運行管理システムによる外部機器連動の一例



22/22トータル自動化ソリューション

POINT！
ニーズに合わせたお客様だけの設備を構想、創造する

生産ラインIN→検査→OUTまで一気通貫の自動化提案





Mobile Robot

Nidec unmanned transport cart that can run without guide



G.less IoT

Simple operation from tablet PC

PC app. view

Designed for simplified maintenanceReliable speed reducers Compact designCapable to go underneath

8H

8 hours continuous operation

Wheel driving part contains Shimpo’s precision
gearboxes

(1-hour charging)

S-CART-V100
S-CART-V100

Equipped with a li ion battery

While the transport load weight is 100 kg

Features

Product lineups

Custom Products

Tablet

Operation control system

Available modules

Related components and parts

External dimensions

Index

Guideless Operation

Please contact us for further details.

Optional units appropriate for a variety of applications.

Features



S-CART-V100-VNS

S-CART-V100-LFT / S-CART-V200-LFT

S-CART-V100 S-CART-V200

  Type S-CART-V100 S-CART-V200

  Dimensions 630mm (W)×790mm (L)×200mm (H) 630mm (W)×790mm (L)×200mm (H)

  Payload capacity

  Operation hours

  Type S-CART-V500 S-CART-V1000-LFT

  Dimensions 700mm (W)×900mm (L)×300mm (H)

  Payload capacity

  Operation hours

S-CART-V500 S-CART-V1000-LFT

Product lineups

＊

Automatic connection and 
disconnection

or spin turn・
・
・
・



S-CART-V

  Type
 S-CART-V1000

Dimensions

  Payload capacity

Operation hours

  Type
 S-CART-V500-GST( )

( EN compliant )

Dimensions 660mm (W)×860mm (L)×300mm (H)

  Payload capacity

Operation hours

  Type
S-CART-V100-AMR

Dimensions 630mm (W)×790mm (L)×200mm (H)

  Payload capacity

Operation hours

Custom products

Application Examples

(EN compliant)

Safety standards

. 

Top LifterConveyor Top

Features automatic battery charging

option.

starts to run.

Contact type

Application examples of optional features

Platform lifter option

for ease of human 
interaction.

Tugger Hook

option

transported to the 
proper destinations. 

Hook option for Pulling 
Shelves

Automatically Delivers to the 

.

Transport Containers

Moves Part Containers to 
Various Assembly Locations.

Transport Tool Boxes or 
other Vital Equipment

Transports Tool Test Fixtures and 
.



A

C

B
A

D

C

C

S-CART-V

:

in the horizontal area of approximately 30 m. 

*This function is optional.

*This function is optional.

Tablet

（ ）

Examples of Tablet App controlled Operation

Operation Screen

Menu Button

Option Button

FWD Button

Stop Button

Route Button

Battery

Coordinate 

Screen title

Left button

BWD button

Reset button

Capture Button

Reliability of Coordinate

  ＊



Initial settings and connection

Editing of operation route

System startup

Installation procedures

Each S-CART starts traveling by a command or a travel enable signal from the PLC.

The starting point and the destination point are connected 
to create an entire travel course.

・Network setting

・Computer setting

・S-CART setting

Creation of markers on PC
Creation of operation routes on PC
Coordinate transformation
(Mapping and matching of actual 
coordinate data to the map) 

Mapping on the tablet and map registration on PC

Editing of  PLC ladder
Editing of soft ladders to 
enable operation on PC

Serial Communication

Main control board

Slave units

Host system MES/WMS and other systems ・
transportation information 

Control PC

Wired LAN

Wired LAN

Wi-Fi  access point

S-CART main body

Conveyor

Automatic Calling

Load sensor

Switch
Control box
Remote I/O

Control box
Remote I/O

Control box
Remote I/O

Elevator PVD Roll-up door

Control box
Remote I/O

Remote control panel

Manual Calling

Touch Panel

Specify the Destination

Switching hub

Operation Control System

Control box
Remote I/O

S-CART-V

Operation control system

Function

Operation control system

Features

Main Screen

 Starts/stops the operations plus shuts operation in the case of 

　 
operation on the created route.

*



S-CART-V

Available modules

：

(

200W type/400W type

200W type 400W type



S-CART-V

Available modules Related components and parts

× 2 units

＊Tireless type

Controller

Control board

Stereo camera



ワーク固定用タップ
7×M10(P=1.5)深8

ワーク固定用タップ
7×M10(P=1.5)深8

非常停止ボタン

S-CART-V

S-CART-V100 S-CART-V200

External dimensions



サービスタップ
4×M12×1.75（深20）

S-CART-V

S-CART-V500 S-CART-V1000-LFT

External dimensions



S-CART-V100 S-CART-V200 S-CART-V500 S-CART-V1000 LFT

S-CART-V100 S-CART-V200 S-CART-V500 S-CART-V1000 LFT

S-CART-V100 S-CART-V200 S-CART-V500 S-CART-V1000 LFT

S-CART-V



S-CART-V100 S-CART-V200

S-CART-V100 S-CART-V200

S-CART-V100 S-CART-V200

S-CART-V500 S-CART-V1000 LFT

S-CART-V500 S-CART-V1000 LFT

S-CART-V500 S-CART-V1000 LFT

S-CART-V
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Musashi AI(株)_沿革

2018年01月 ： 武蔵精密工業(株)内にAI Project発足(3名でのスタート)

2018年04月 ： イベント出展(AI EXPO、GTC JPN/US)

2019年04月 ： AI外観検査機販売開始、日鉄精圧品(株)と取引開始

2019年08月 ： 日本ディープラーニング協会正会員入会

： 武蔵精密工業(株)へ2ライン実装

2019年11月 ：  創業

2020年12月 ： トヨタ自動車(株)へ実装

2022年04月 ： North America設立

2022年09月 ： 武蔵精密工業(株)へ数十台実装

2022年12月 ： トヨタ自動車(株)へ合計8台導入済

2023年07月 ： 富士機械(株)から合計8台受注済
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解決したい課題

テクノロジーの力を活かしたイノベーションで
社会課題の解決に貢献

労働力不足の
解消

人依存からの
脱却

ものづくりの
最適化

少子高齢化 品質問題 働き方改革
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工程自動化の取組みと課題

ピッキング・材料投入

組み立て

インライン画像検査

最終課題

加工・搬送

・搬送工程
・目視外観検査
（官能検査）
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Musashi AIの事業領域

Production Core
核となる作業

（人の手と判断が必要）

20％ 60％ 20％

製造現場の要員比率

自動化
継続

【有人作業の集中化】
OEE向上、不良率削減等に更に注力

ロボット、AI活用 ロボット、AI活用

自動化

搬送工程と検査工程の自動化にフォーカス
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AI外観検査機の事例紹介
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工程系列

出

荷

検

査

プ

レ

ス

成

形

切

断

バ

リ

取

り

旋

盤

加

工

熱

処

理

材料 完成

基準：欠陥無きこと
（打痕、スケール残り、バリ、ショット玉付着）

不良発生率：0.002 %、CT：2秒/個

全数人で目視検査をしていたため、AI検査に置き換え
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AI開発：撮像環境構築/データ取り

カメラ

照明

検査ワーク

廉価なカメラ・照明を使用し撮像環境を構築 → 学習用データを収集
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■ツール

アノテーション ・・・ データに意味を付けること
→撮影した画像データに NG／OK ２種類のラベルを付与

AI開発：アノテーション

人の手によりアノテーションを行い、学習用データを作成
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AI開発：モデル学習

各部品・欠陥に適したAIモデルを選択し、学習を実施

Object Detection Active I
(Instance Segmentation + Anomaly Detection)
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AI開発：現場実装

推論デバイス

上記アーキテクチャーにて量産現場へAIを実装

CPUGPU
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対象部品

CT

精度

NGモード数

学習ワーク数

3秒

2種類

110ワーク

NG 100%
OK 95%

検査箇所 歯面

AI開発：まとめ

※工程：内径研磨→ロボット搬送→AI検査→ロボット搬送
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事例：対象部品

対象部品

CT

精度

30秒

NG 100%
OK 95%

NGモード数

学習ワーク数

3種類

200ワーク

3秒

2種類

110ワーク

12秒

1種類

100ワーク

20~40秒

NG 100%
OK 95%

NG 100%
OK 93%

検査箇所 全面 歯面 溶接面 一部/全面

NG 100%
OK 90-95%

1~5種類

100~200ワーク

【その他事例】

・ベアリング

・カムシャフト

・アルミ部品

・その他鉄部品
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AI外観検査機サービスのご紹介
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内容
(有償)

期間

成果物

Step2：精度改善フェーズStep1：検査機実装フェーズ

精度目標

開発フロー

1) 撮像環境構築
2) 設備設計・製作
3) AIモデル開発・実装(アノテーション～学習)

4) AIモデルライセンス使用料
5) (クラウド使用料)

AI外観検査機 / 学習済AIモデル(初期) 学習済AIモデル

3～6ヶ月 1～3ヶ月

NG100% / 過検知20%(仮) NG100% / 過検知5%(仮)

1) アノテーション
2) 学習済AIモデル
3) AIモデル実装
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開発フロー

事前検証

要件ヒアリング

撮像TRY

仕様検討

要件定義・設備仕様整合

見積作成

設備・画像準備

設備設計・製作

撮像環境準備・データ取り

AIモデル作成

アノテーション

学習

モデル評価

システム

インテグレーション

結合テスト

設備納入

精度改善

無償
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Musashi AI 標準機

お客様のレイアウト/既存設備に合わせて標準機・専用機をご提供致します。
(既存画像処理機の画像データを活用したAIモデルだけのご提供も可能)
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Musashi AIの強み

Deployment

0 to 100

Achievement

60

History

85

台以上

年以上

製造現場への60台以上の実装実績(23/07時点)

上記視点をベースに検査機のハード設計・製作から
独自AIモデル開発、量産実装までワンストップでサポート
(前後工程とのI/F構築、既存検査機との連携も可能)

85年以上製造業で経験を培ってきたムサシが
ものづくりの知見をベースに最適な設備を提案
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Human Jobs for Human

 
人間はもっと人間らしい仕事を







武蔵精密工業 自動化事業 ご紹介



2/22会社概要

創業 ：1938年4月

事業内容 ：自動車・汎用機器等部品、生産設備の製造及び販売

売上高 ：3,015億円（2023年3月期 連結）

従業員 ：16,316名（2023年3月末現在）

生産拠点 ：14か国 36拠点

本社所在地 ：愛知県豊橋市

武蔵精密工業株式会社（東証プライム市場：7220）



3/22自動化事業概要 と 自動車部品事業の関係性 製品と歴史

武蔵精密工業はモノづくり企業として、自動車・バイク部品の主力メーカーとして、

時代の変化に合わせ製品を進化させてきました。

主力事業のディファレンシャル、各種ギア製品、ボールジョイントなど自社の生産ライ

ンの自動化・効率化を長年内製し、近年その実績とノウハウを活かした自動化シス

テムの開発・販売事業を展開しています。ロボットシステムなどFA、AGV、AI外観

検査など独自のソリューションを提供し、お客様の自動化をサポートします。

L&S
事業

2輪
事業

PT
事業



4/22自動化事業体制

FA事業グループ

FA/ロボットシステム
/専用機

愛知県豊橋市

創業当初よりムサシ量産ラインの
自動化を行うFA集団

S-CART事業ユニット

AGV/AMR

京都府長岡京
（ニデックドライブテクノロジー内）

ガイドレスAGVのリーディング
カンパニーから継承した技術力
※ニデック⇒ムサシ事業移管中

Musashi AI

AI外観検査装置

愛知県豊橋市

人間の目視検査と同様に
2次元画像から欠陥を発見する
外観検査AIを専門開発

部門

製品

所在地

概要



5/22国内拠点

愛知県

① 豊橋市 植田町②③④
豊橋市 明海町

新城市 長篠 ⑤

⑥ 三重県 鈴鹿市

京都府 福知山市 ⑧⑨

熊本県 球磨郡 ⑦

⑩ 山梨県 北杜市

デファレンシャル
アッセンブリィプラネタリー

アッセンブリィ
トランスミッション

ギヤ

② 第一明海工場 ③ 第二明海工場

④ 工機工場 ⑤ 鳳来工場

⑥ 鈴鹿工場 ⑦ 九州武蔵精密 (株)

⑧⑨ 武蔵キャスティング(株) 本社/三和 ⑩ 武蔵エナジーソリューションズ(株)

リングギヤ, BJ, BS 鍛造, 金型, ベベルギヤ

設備,試作,刃具製作 4輪 カムシャフト

ボールジョイント 2輪部品全般

鋳造素材・加工 リチウムイオンキャパシタ

① 本社 植田工場
加工・熱処理・仕上・組立工場 / 研究開発・機能評価 / Musashi AI



6/22FA事業グループ 自動化概要

創業当初から1000件以上の自動化や設備内製プロジェクトに実績を持ち、

2018年にはその経験を生かして外部販売を開始しました。ムサシグループに、ギ

ヤ製品やボールジョイントなどの金属製品の切削工程や組立工程に特化した自

動化ソリューションを実装してきた実績があります。生産ラインの全面的なFAソ

リューションを実現し、お客様の具体的なニーズに応じたFAシステムの提供により、

生産効率の向上、品質の一貫性の確保、従業員様の負担軽減に貢献します。

設計 組立 試運転 据付構想

工機工場

設計～製作～据付まで一貫対応



7/22自動化製品実例 FA

2Dビジョン
IN/OUTロボット搬送

ロボットハンドに2Dビジョンを搭載
箱内製品のピッキング位置補正

製品姿勢・品種藩閥
空箱の自動払い出し/段積み

ボールジョイント自動組立機
ロータリートランスファー型

ディファレンシャルAssy
クリアランス検査機

3Dビジョン
バラ積みピッキング

3Dビジョンで箱内製品を撮像
製品位置と姿勢を把握

ロボットに位置情報をフィードバックする
ロボットが干渉物を自動回避してピッキング

インデックステーブル構造
構成品11種を8secで完成品に

組立・検査まで実行

ディファレンシャル内の
ベベルギヤ回転ガタ量の測定
ガタ量を数値化して機能保証



8/22自動化製品実例 ライントレースAGV

床に置かれたパレットを自動ピックアップ 磁気棒埋設ライン+磁気センサートレースで
水溜まりなど悪条件路面でもスムーズに走行

オーソドックスな潜り込み型
ムサシ加工ラインでロボット搬送と連動稼働

協働ロボット搭載AGV
自動取り出しとの連携走行で生産性向上

高いところや段積みされた荷物をピックアップ

《リーチリフト型》《リフトアップ型》

《ロボットアーム型》《パレットトラック型》 《屋外牽引型》
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標準機 AIS-E1 専用機

Musashi AI : AI外観検査装置



Ⓒ Musashi Seimitsu Industry All Rights Reserved.
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MEU
バラ積みピッキングシステム

MAP-CA
カムシャフトジャーナルラップ機

MAP-MI
デフサイドギヤ最終検査機

武蔵キャスティング
バリンダー ロボット搬送装置

MAP-ID
ギヤAssy画像検査機

MAP-CH
ボールジョイント回転トルク検査機

MAP-TH
ボールジョイント組立機

OUR MACHINES in GLOBAL MUSASHI グローバルで活躍する工機設備



11/22トータル自動化ソリューション

POINT！
ニーズに合わせたお客様だけの設備を構想、創造する

生産ラインIN→検査→OUTまで一気通貫の自動化提案





Ⓒ Musashi Seimitsu Industry All Rights Reserved.
14/15

設備を可視化し、データを有効活用

AGV
・残電圧
・現在位置
・使⽤電⼒量
etc.

ロボット
・現在位置/状態
・アラーム状態
・使⽤電⼒量
etc.

搬送 加工

加工機
・現在位置
・各軸負荷/電流値
・使⽤電⼒量
etc.

検査/刻印

検査/刻印機
・検査データ
・トレサビリティ
・使⽤電⼒量
etc.

PLC
データ集約

社内NW

クラウドDB

全体マップ/AGV現在位置 切削加工/検査/刻印機 プレス/フィーダー NWカメラ

MACシステム（設備可視化）


