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図１ 穴位置の検出とロボット動作生成 図２ バリ取り作業時の負荷力 
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協働ロボットを用いた製造現場のものづ

くり作業の省力化・自動化に取り組みまし

た。平板にあけた穴のバリ取り作業に注目

し、その穴の位置の認識とロボットの動作

生成、及び実機を用いたバリ取り作業を行

いました。 

 

 

初めに、コンピュータシミュレーション

により穴の位置を認識し、穴の中心にロボ

ットアーム先端が移動する動作を生成しま

した。このとき、ROS（ロボット・オペレ

ーティング・システム）という世界のロボ

ット研究者が活用するシステムを利用しま

した。 

次に、協働ロボット実機においてバリ取

り作業を実施しました。 

 

 

ROS を用いたコンピュータシミュレーシ

ョンにより実機が無くても様々な検証がで

きることが分かりました。 

また、協働ロボットの実機によるバリ取

り作業を行い、作業時にロボットに加わる

力を測定することができました。 

今後は、より速く、かつ仕上がりが良い

バリ取り作業ができるよう実験を進める予

定です。 
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