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として「遠隔協調」がある．
　遠隔協調では，ロボットとは離れた場所にいる作業者が，
現場の感覚を感じながら，自らの技能を駆使してロボット
を操縦し，作業を実行する．これにより，従来の共存協調
ロボットでは困難であった，大型ロボットの高速動作時の
本質安全確保，生産効率の低下防止，さらにਤ øに示すよ
うに作業者の複数ロボットとの協調が可能となり，結果的
に省人化を果たすことができる．

ᾈɹٕೳ఻ঝ
　遠隔協調は，作業者を 3 K環境から解放するなどして
省人化を実現するが，無人化までは果たせない．これを可
能にするのが，「Successor」のもう一つの特長である技能
伝承である．

ਤ ùに示す技能伝承は，次のようなプロセスで達成される．
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ムの動作チェックやサイクルタイムの事前検証に活用され
ている．一方で，当社はCADジオメトリ情報を利用した
教示支援ツール「KCONG」も保有している．「KCONG」
はワーク形状に基づいて稜線に沿った教示点を生成するこ
とが可能であるほか，作業条件データベースに対応した動
作プログラムの自動生成などの機能を有している２）．
　これら保有ソフトウェアて稜縮✂2!
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程と出荷工程に大別される．これらの工程においては，一
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定めた．
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