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1.　緒　　　　言

少子高齢化に伴い労働人口が減少しており，特に製造業
では熟練作業者の技能の伝承などの問題が顕在化してい
る．このような状況でいっそうの競争力強化を行うために
は，熟練作業を自動化し，省人化や効率化を進める必要が
ある．熟練作業の一つに重量物や大型部品の搬送・組付作
業があり，この作業の多くは，重量を支えるためのクレー
ンや機械式マニピュレータなどの助力聖聖
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∵者の安全確保が必要になる．
重量物や大型部品の搬送・組付の自動化には，軽量・小
型の部品を取り扱うのとは異

なる難しさがある．取り扱う
部品が大きく重いため，以下のような理由で部品の位置を
精度良く合わせることが困難であり，ジグによって環法のばらつき

· · · ·
が大きい．

・ 部品が大きいため，複数の箇所を見ないと姿勢を合
わせることができゎ丼

をき
必要になる．たとえば，カメラを用いる場

合，一つのカメラでは照明条件のばらつき

· · · ·
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生産現場における重量物や大型部品などの搬送・組付作業について，省人化や効率化，作業者の安全確保のため，
作業の自動化が期待されている．しかし，これらの作業では，作業対象が大きいため寸法誤差や品種差が大きく，
対象物の位置決めにはセンシングや制御に高度な機器や技術が必要になるなど，自動化が難しい．本稿では，ハン
ドガイドによって人と産業用ロボットが協働する生産システムを提案する．提案システムによって，複雑な作業で
あっても，人が介在することで効率的かつ信頼性が高い作業が実現できる．

Task automation is currently needed in order to save labor, for higher efficiency and for worker safety, especially in tasks 
such as handling or assembling heavy materials or large work pieces. However, the objects worked with in such tasks are large, 
so dimension errors and product differences are also large. Therefore, automating such tasks is difficult because positioning 
such objects requires sophisticated instrumentation and sensing and control technologies. This paper introduces a human-robot 
collaborative production system based on “hand guiding.” By using the proposed system, even complex tasks can be efficiently 
and reliably performed by workers with little training.
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を繰り返して組み付ける．作業者がこのような複数の組付
箇所をもつワークを組み付けるとき，たとえば，穴を一つ
ずつ順にボルトに通すような手順に者きゔゔ
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