
After 

ロボットの位置データを自動計算して 

ミスと手間を削減！ 

SP5000／GP4000ロボットHMI導入 

Before ⇔ After 

Before 

製品の詳細は裏面をチェック！ 

・表示器から補正量を入力するだけなので、誰でも操作できる！ 
・補正量から位置データを自動計算するので、ミスがなくなる！ 

SP5000／GP4000を使用すると SP5000／GP4000を使用すると 

・位置データの変更は、教育を受けた担当者しかできない。 
・位置データを暗算で計算して入力するので、ミスが起こりやすい。 

バリ取り用の 
刃具を長く 

使いたい・・・ 

やすり部の接触位置を 
補正しながら使用することで、 

刃具を無駄なく使える！ 

補正量を 
一括入力 

位置データを
書き込み 

位置データを自動計算 



も 
 

も 
 

システム構成 

作画不要！コクピットパーツ（サンプル画面データ） 

ご紹介した製品については、弊社営業員までお申し付けください。 

株式会社デジタル www.proface.co.jp 
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無償ダウンロード 

ダウンロードはこちら！> http://www.proface.co.jp/otasuke/download/sample/cockpit_parts.html 

ジョブ表示画面 アラーム画面 ロボットI/O画面 

一覧画面 予知保全画面 ステータス画面 

選択中/登録済みジョブを表示 現在アラーム、アラーム履歴を表示 I/O状態表示、および設定 

各コントローラの状態表示 グリスアップ、電池交換時期管理 
電源等投入時間を表示 

ロボット／サーボの現在値 
ツール情報、システム情報を表示 

SP5000／GP4000シリーズ 

シリアル イーサネット 
HUB  

ロボット 
PLC 

Wi-Fiルータ 


