






２．開発目標・開発項目・実施内容(1/2)
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合理化溶接
技術の開発

研究開発項目

KPI

タワー生産コスト（材料費除く）を16%削減する

開発目標

タワー溶接時間数を
30％削減する

ブラスト・塗装
ロボット施工
システムの開発

AIを活用した
非破壊検査
システムの開発

洋上風車用タワーの
高効率生産技術開発

KPI設定の考え方

塗装施工に要する時間数
を34％削減する

非破壊検査に要する時間
数を60％削減する

ガウジングレス溶接の採用で不要部
除去工程を省略し、同時に溶接量を
削減することで、溶接時間数の削減
が可能になる

ブラスト(素地調整)と塗装のロボット
施工システムを開発することで、塗装
時間の削減が可能になる

AIによる画像処理技術を活用し、自
動化することで、溶接欠陥や原因究
明が迅速化 規定された検査員によ
る検査の前の準備が効率化され、時
間数が削減できる

実施内容
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開発したブラスト装置と一般的なエアブラストブラストの比較

自動化外面（20倍速）従来方式内面（実際の速度）

4．研究成果②ブラスト・塗装ロボット施工システムの開発
ブラストロボットの開発

従来方式のエアーブラスト 自動化されたブラスト装置
メディア
投射量

×作業者の体力の限界が
投射量を規定

〇作業者の体力に影響されず
投射量１５倍を実現

メディア
回収

×回収作業が発生する 〇自動循環するため回収作業は不要

環境
×メディア、粉塵が飛散して
非常に悪い

〇メディア、粉塵循環でクリーン

エネルギー
効率

×エアの圧縮・膨張損失多大
〇電気を直接運動エネルギーに
変換するため損失が少ない

設備 〇簡便で可搬性に優れる △大型化して固定化する



4．研究成果②ブラスト・塗装ロボット施工システムの開発
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オフライン教示
ロボットのデータはあらかじめCAM上で作成

ライン混合装置制御盤
塗料の混合は電子的に制御される

塗装ロボットの開発










