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1 . 　 緒 　 　 　 　 言

近 年 ， 産 業 機 械 シ ス テ ム の 複 雑 化 が 進 ん で い る ． シ ス テ
ム が 複 雑 化 す る に 従 い ， ①

 

各 装 置 の 動 作 条 件 を 考 慮 し て
シ ス テ ム 全 体 の 動 作 手 順 を 設 計 す る に は 多 く の 時 が 必 要
と な る

 

②

 

構 成 要 素 で あ る 各 装 置 の 増 減 や 動 作 条 件 の 変 更
に 伴 う 設 計 見 直 し に 多 大 な 労 力 が 必 要 と な る ， と い っ た 課
題 が 顕 在 化 そ ．
成 し た 産 業 用 ロ ボ ッ ト シ ス テ ム の 動 作 手 順 の 評 価 結 果 に つ
い て 述 べ る ．

2.　自動計画技術
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移動 ③ C を床から B に移動，という 3 動作と動作手順
となる．

2. 2　自動計画手法

自動計画は人工知能の一分野であり，前述したプランニ
ング問題などを解決することを目的としている．積み木の
世界のような単純な問題だけでなく，時間や資源の制約を
考慮した産業分野への応用問題に近い問題を解決する手法
も存在する．また，自動計画は特定の問題を対象とするの
ではなく，さまざまな領域の問題に適用できるよう発展し
てきたことから，自由度が高く，拡張しやすいという利点
をもっている．後述する汎用記述言語と，汎用記述言語に
対応した汎用プランニング手法を用いることで，動作手順

2. 2【
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ため，制約条件を満たしながら全体の作業時間が短くなる
動作の組み合わせを求めるが，この作業を人手で行う場
合，経験を積んだ設計者が長い時間を費やして行う必要が
ある．一方，自動計画を用いる場合は，動作の組み合わせ
を求める作業は汎用プランニング手法を用いて自動的に行
うことができるため，設計者を動作手順の作成に要する長
い時間から解放できる．
また，人手で動作手順を作成する場合には，作成された
動作手順の効率は個人の能力に依存する．自動計画を用い
ることで，個人の能力に依存することなく，効率の良い動
作手順の生成が可能である．

3.　組立ロボットシステムを例とした評価

セル生産方式の組立ロボットシステムの動作手順の自動
生成を例に，自動計画手法を適用し，性能の評価を行った．

3. 1　組立ロボットシステムの仕様

対象とした組立ロボットシステムの模式図を第 4 図に
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干渉を回避していることが確認できる．
この例では，人手で作成した動作手順で要する作業時間
を 100 とすると，自動計画によって生成された動作手順
で要する作業時間は 95 であった．対象とする問題や条件
にもよるが，自動計画を用いることで人手で作成した動作
手順と同程度以上の効率をもった動作手順を自動生成でき
ることが確認できた．

4.　結　　　　言

自動計画を用いた産業機械システムの動作手順の自動生
成を提案した．自動計画を用いることで，人手での動作手
順の作成に要する時間を減らしながら効率的な動作手順を
生成することが可能である．組立ロボットの動作手順の生
成に汎用プランニングソフトウェアを用いた自動計画を適
用し，妥当な動作手順を生成できること，人手で作成した
ものと同程度の効率の動作手順が生成できることを確認し
た．


