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Introduction
結論と発表内容

言いたい事

「段取り技能」は製造・保守現場で重要

技能知獲得のボトルネックはコスト
IE 動作研究手法を利用
→ 作業を記録しマニュアルを作る

発表順序

製造・保守現場での「段取り技能」

作業記録とマニュアル生成システム

Introduction
段取り技能

対象分野：工場の製造・保守現場
“高い生産性を可能としているのは、
経験と基礎知識を持ち、高度な知的推論
能力を持つ技能者”（小池01)
段取り技能 vs 手わざ技能 [岡根07]
定型的・経験的 vs 感覚的 [中山07]
段取り技能：装置の故障診断・対処に代表
される判断力・ノウハウ等

Introduction：段取り技能の（例）

産業ロボット始動作業
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Start SW(Area2)

Start!

どの
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Our System
作業記録・マニュアル生成システム

技能：製造作業の生産性向上に必要

技能：判断力、段取り、手順等(ノウハウ)

熟練者の技能・ノウハウを未経験者に継承

技能・ノウハウを記録、共有化

作業マニュアルの自動作成

管理工学の作業研究

+加速度センサを利用

Our System
動作記録とマニュアル生成

作業記録

システム

加速度センサ

モジュール

ＣＣＤカメラ

モジュール

動作の測定 作業内容の記録

マニュアル生成

システム
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Our System
製作した記録装置

加速度センサを使用。
重力加速度を測定。

Wearable PCが、
加速度センサ、
画像データを記録。

作業のキーとなる『基本動作』

基本動作の判定ルール

IEの作業研究： 人間が定義

本研究： 自動的に発見

Our System
基本動作の発見

Our System
基本動作

Our System

センサの構造

加速度センサ

（ADXL-202E)を使用。

重力加速度を測定。

重力加速度の変化か
ら、姿勢の変化を読
み取る。

Y

X

Our System
Reach動作における加速度の変化

加速度センサ
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Our System
Wearable PC Sensor System
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Our System

生成されたマニュアル

Our System
実験結果

非標準作業手順の獲得

保守作業の記録

Area1

Area2

ブレーカーSW

Area3
Air

配電盤Breaker 1 (Area1)

装置Breaker 2 (Area1)

Start SW(Area2)

Start!

If Error03
Then ?

作
業
記
録

Table 4-1 標準作業と作業記録の例 

非標準作業手順の獲得

動作記録と作業手順推定

標準作業手順

1. ブレーカー１ ON
Area1

2. ブレーカー２ ON
Area1

3. SW ON
Area2

4. Start!

動作記録

Area1    6sec   REACH
Area2    37sec  REACH 
Area3    13sec  SIT
Area2    12sec  REACH
Start!

何したの？
どうしたの？
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非標準作業手順の獲得

保守作業記録の形式知化

ブレーカー1(Area1)

ブレーカー2(Area1)

SW(Area2)

Start!
エアバルブ ON(Area3)

SW

Start!

警告アラーム

(Area2)

獲得した知識

まとめ

結論と課題

「段取り技能」は製造・保守現場で重要

技能知獲得のボトルネックはコスト
→ 作業を記録しマニュアルとして蓄積

試作したシステム
IE 動作研究手法を利用
→ 作業を記録しマニュアルを作る

課題： 動作のSegmentation


