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　溶接とその関連する作業の自動運転時間の短縮はもち
ろん，運転開始前の準備作業時間の短縮，さらにはトラ
ブル発生時の復旧時間の短縮について，その課題と解決
について説明する。

1．運転前の準備作業

　鉄骨柱大組立溶接システムは，パソコンに表示される
ワークデータ入力画面に簡単な形状と寸法を入力するだ
けで，溶接ロボットが動作するために必要な作業プログ
ラムと溶接条件の作成を行い，誰でもすぐに溶接を開始
できることから，鉄骨溶接分野では広く導入されてきた。
　この形状と寸法に関しては図面から値を参照すること
ができるが，曲げ加工で作られるコラムのコーナ半径
は，10％程度のバラツキを持つため，人手による実測作
業が行われていた。また，柱を載せて回転するポジショ
ナと柱の位置関係を決める原点距離は，搭載後でなけれ
ば決定できず，この値も人手による実測で求めていた。
1．1　コーナ半径の自動計測

　図 4に示すコーナ部の溶接では，コーナ半径が正確で
ないと，次のような問題が起こってしまう。狙い位置の

ズレ，ワイヤ突出し長さの変化，それによるアーク倣い
の不安定な動作，コーナ頂点付近で溶融プールが流れ落
ちてしまうなどの要因によって，コーナ部のビードの健
全性に悪影響を与えていた。
　従来は 4つのコーナ半径を実測した後，その平均値を








