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ロボットを⽤いた⾯取り作業の品質コントロール
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Research Abstract

1.昨年度までの実績 
本研究では,これまで学術的にとらえられることの少なかった⾯取り作業について,後⼯程によって要求される形状・⽤途による⾯取りの品質のコントロールに必要なパラメータを考え,⼯
作物のCADデータからその品質を実現するための多関節ロボットの動作プログラムを⾃動⽣成し,センサで知能化されたロボットによって⾯取り作業を⾏うCAMシステムの開発を⽬的とし
ている.平成11年度は⼯具経路の⾃動⽣成,基本的な⾯取り⼯具の試作を⾏い,基礎的なシステムの構築を⾏った.本年度は、その次の段階として以下のような成果をあげることができた. 
2.複雑な形状への対応 
昨年度の⾯取り⼯具では対応できなかった複雑な形状,特に凹⾯を含む⼯作物に対しての⾯取りを⾏うために,⼯作物に接触する部分の⼯具の改良を⾏い,対象となる⼯作物の曲率によって
は低かった加⼯性を⾶躍的に改善することができた. 
3.切り込み量制御機構 
原理的に制御することのできなかった⾯取り幅を,⼯具ホルダにアクチュエータを内蔵することによって⾃由に制御できるようにした.しかも,各加⼯対象点においてエッジ⾓度が変化する
場合でも,⼯作物の形状を定義したCADデータから⾃動的に⾯取り幅を算出し,リアルタイムで切り込み量を指令することにより指令⾯取り幅を実現できるようになった.
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