
技術解説

的である．ロボットによって自動化していくためには，ロ
ボットが，大きな動作範囲を持つこと，作業用ツールの重
量と発生する力に耐えられる可搬能力を持つことが必要と
なる.

　一方，大型のロボットは動作範囲が広い反面，リンク機
構の組み合わせで構成されていることから，空間位置に対
する絶対的な位置精度が上がりにくく，可動部のたわみも
大きい．また，絶対的な精度を上げるためには，搬送装置
などのロボット以外の設備や部品のセッティング精度も上
げる必要があり，ロボットシステムの選択の範囲が狭くな
ってしまう．
　これらの課題に対応するためには，ロボットアームの剛
性をハードウェア的に向上させるとともに，部品のもつ誤
差や可動部のたわみをソフトウェアで補正して空間に対す
る精度を向上させ，さらにワークとの相対位置関係を補正
する仕組みをもつことが合理的である.
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