
まえがき＝ロボットが溶接するためには，ロボット動作
プログラム（以下プログラム）が必要である。そして，
そのプログラムは，ロボットラインに配置されたワーク
に対して，溶接位置などをロボットで教示する実機ティ
ーチング作業で作成されることが一般的である。
　しかし，この作業のためには，生産ラインが停止する
ことや，ティーチングスキルが必要であった。また，ロ
ボットに近づくことから安全確保も問題となる。
　この問題の解決手段の一つとして，コンピュータを使
用したオフライン教示システムが有効である。しかし，
従来のオフライン教示システム1）では，準備作業が多い
ことや操作性が低いことから，ティーチングのため多く
の時間が必要であった。
　そこで，溶接のティーチング作業を自動化した，新た
なオフライン教示システムK-OTS（Kobelco Off-line 
Teaching System）を開発した（図 1）



ークモデリング，②プログラミング，③シミュレーショ
ン，④プログラム修正，⑤ワークズレ補正，⑥プログラ
ム転送の作業工程が必要である。
　そこで，これら作業工程ごとに自動化・省力化するこ
とが実用上のポイントと考え，開発を行った。

2．K-OTS の特長

　本章では，オフライン教示の作業順にK-OTS の特長
を述べる。
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