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現在広く使用されているロボットによる塗
装のシミュレーションシステムは、ユーザー
の仕様に応じた機能設定が難しく、運動の計
算に必要となる条件を十分に取り込めない、
といった問題がある。そのため、個々のロボッ
トの特性に合わせてシミュレーションシステ
ムを設定しなければならず、十分に使いこな
すことが難しい。加えて、ロボット製造メー
カ各社が提供している高価な専用システムを
ロボットごとに購入する必要があるため、特
に中小企業にとっては導入・維持・管理に要
する負担が大きい。
当研究部門では、ロボットの塗装シミュ

レーションに必要となる主要な計算プログラ
ムをコンポーネントと呼ばれるソフトウェア
部品として開発することにより、ロボット
ユーザーによる機能追加・変更といったカス
タマイズを容易に実行できるシミュレーショ
ンシステムを開発した。この環境の実現に
は、当研究センターで開発を進めているMZ 
Platformを利用した。すなわちMZ Platform
は、システムの利用者自身がコンポーネント
を組み合わせることによりアプリケーション
を開発できる機能を有している。
ロボットによる塗装のシミュレーションに

は、主に、指定された教示点を滑らかに通過

するスプレーガンの運動の計算（運動補間）、
その運動を実現するロボットの運動の計算
（逆運動学）、被塗装物の塗装色の計算が必要
であり、本研究では、これら3つのコンポー
ネントを開発し、MZ Platform上でコンポー
ネント間を接続し、システムを構築している。
異なる計算手法、追加機能等が必要な場合に
は、そのコンポーネントのみを作成し、MZ 
Platform上でコンポーネントを入れ替え、追
加することが可能であるため、高いカスタマ
イズ性を実現している。各コンポーネントに
ついては、様々な条件を入れられるように工
夫するとともに、リー代数（Lie algebra）を
用いた新たな計算手法を提案している。この
手法では、リー代数を用いることにより、ス
プレーガンとロボット（先端及び関節）の運動
の計算を、ロボット先端の局所座標系におけ
る問題として統一的に取り扱うことを可能と
しており、スプレーガンの滑らかな運動とそ
の運動を実現するロボットの運動の計算を容
易にしている。図1にアプリケーションの作
成画面を示す。開発したシミュレーションシ
ステムの実行の様子を図2に示す。
今後、設計システム、工程管理システム等、
他システムとの連携技術にまで研究を進めて
行く予定である。
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図1　MZ Platformのアプリケーション作成画面

図2　開発したロボット塗装シミュレーション
システム




