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1．はじめに
　ഇغ物処理施設は、安全・安心にごみを処理
するॏཁࣾձインフラのҰつであり、ࠓ日に͓
いては୤୸ૉࣾձ΍॥環型ࣾձのߏஙにݙߩし
ていくことがظ଴されている。
গに൐ݮのޱ高ྸԽにΑる࿑ಇ人ࢠগ、ޙࠓ　
い࿑ಇྗの֬อが೉しくなってくることが༧૝
される中、ごみম٫施設のࣗಈӡస΍リϞート
ӡసٕज़の開ൃが進められている。また、ίϩ
φՒのӨڹもあり、こうしたٕज़に対するχー
ζはޙࠓ高まってくるとߟえられる。
　౰ࣾは、2030 年に޲けてϩボテΟクεをؚ
ΉリϞートԽの推進を͛ܝている。ೖҟ物処理
෼野に͓いて、লྗԽ΍ݥة作業対ࡦとして、
産業ഇغ物を対৅とした処理施設でϩボットٕ
ज़のద用ྫࣄがあるものの、Ұൠഇغ物を対৅
とした施設に͓けるϩボットٕज़のద用ྫࣄは
ないとࢥわれる。
　本ߘでは、ごみম٫施設に͓けるԕִࢹ؂・
ਾえたݟԉのऔ૊み΍、೩ম؅理のࣗಈԽをࢧ
"* にΑるレίϝンドシεテムについて঺հす
るとともに、ݯࢿԽ施設に͓ける手選別工ఔに
ϩボットٕज़を׆用したシεテムについて঺հ
する。

2．ごみ焼却施設におけるリモート化
（1）ӡసࢧԉシεテム（レίϝンドシεテム）
　本シεテムは、"* がレίϝンドするૢ作৘

ใをӡసһにアφウンεすることで、೩ম؅理
に܎るӡసһのෛ୲ܰݮを図るとともに、経ݧ
のઙいӡసһのԾ૝ϕテランӡసһԽにݙߩす
るものである。
　ম٫࿍のӡసは೩ম੍ޚシεテム（"$$：
"VtP�$PNCVTtJPO�$POtSPM�TZTtFN）にΑって
ࣗಈ੍ޚがߦわれているが、ごみ質の急มなど
がݪҼで೩মঢ়ଶが大きくมԽするࡍなどは、
ӡసһが手ಈにてૢ作（ҎԼ、手ಈհೖ）をߦ
うことがある。レίϝンドシεテムは、"* に
ϕテランӡసһが手ಈհೖしたࡍのૢ作৘ใ
と、ͦの࣌のプϩηεσーλ・೩মը૾σーλ
とをֶशさͤ、手ಈհೖした࣌とಉ様なঢ়ଶに
近ͮくとඞཁなૢ作৘ใをӡసһにレίϝンド
としてൃ৴する。౰ࣾਆށ工৔のサϙートηン
λーにあるԕִࢧ・ࢹ؂ԉシεテム（ҎԼ、
,&&P&R）に本シεテムを設ஔし、౰ࣾがӡ
Ӧ؅理している施設からサϙートηンλーにૹ
られているը૾σーλならびに֤種プϩηεσ
ーλにͮجき、レίϝンド৘ใを施設΁とൃ৴
するシεテムߏ成となっている。

（2）ԕִࢧԉ・ૢ作
　サϙートηンλーでは、%$4 のάラフΟッ
クը໘΍トレンドσーλの΄か、イϕントཤྺ、
*57 ө૾などݱ৔とಉじσーλをӾཡできる
Αうになって͓り、ϕテランӡసһがͦうした
৘ใにͮجきӡసঢ়گの֬ೝ౳をߦっている。
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また,&&P&R にはԕִからのૢ作、ύラϝー
λのมߋなどの機ೳも設けて͓り、経年的なม
ԽなどにΑり੍ޚ調੔をするࡍ΍、人һෆ଍に
Αるӡసࢧԉがඞཁとなった৔合に、サϙート
ηンλーのελッフにΑりਝ଎に対応すること
がՄೳである。これまでのとこΖ、ԕִࢧԉを
ࣄっている施設からのཁ੥を受けて実施したߦ
ྫはないものの、施設ଆと࿈བྷをऔりつつサϙ
ートηンλーからのӡసૢ作をݧࢼ的にߦい、
໰୊のないことを֬ೝしている。

（3）೩ম؅理のࣗಈԽ
　্ड़のΑうにԕִからのૢ作に加えて、ै来
手ಈհೖしていた࣌に͓いてもࣗಈӡస（ӡస
һは%$4 う）がՄೳとなるΑうߦのみをࢹ؂
レίϝンドシεテムと"$$を統合したシεテ
ムの開ൃをߦっている。ただし、ࣄ業Խにࡍし
てはࣗಈӡసのレϕル定ٛ΍ނࣄ౳が生じたࡍ
の੹೚をルールԽされるなどࣄ業環境のঢ়گも
౿まえて൑அすることになるとߟえている。

化施設におけるロボット技術ͷ適用ݯࢿ．�
　家庭౳でഇغされたݯࢿごみの選別をߦうࢿ
Խ施設に͓ける選別工ఔでは、手選別作業がݯ
用されている。手選別作業はίンϕϠ্࠾く޿
でߦわれることが多く、作業һはൖೖされてき
たഇغ物の中から選別対৅物をݟつけճ収して

いる。こうした作業はൟ๩であることに加えて、
ճ収物にॏ量物がؚまれる৔合もあり、作業һ
΁のෛ荷がখさくない。
　౰ࣾは、こうしたঢ়گを౿まえ手選別作業に
することを໨的に、びݮる作業һのෛ荷をܰ܎
んの色選別を対৅としてϩボットٕज़を用いた
作業ࢧԉシεテムの開ൃをߦっている。

��1�ਓڞଘܕシステム
　（1）シεテムの特௃
　2019 年 � ݄から開ൃにऔ૊んでいる。ཁૉ
工ށ౰ࣾਆޙ଄をܾ定し、ͦのߏ本جにてݧࢼ
৔内に設ஔしたݧࢼ૷ஔにて೺࣋部ならびにࣝ
別部のੑೳを֬ೝするとともに、シεテムの安
全ੑをূݕしてきた。
　本シεテムはϩボット、対৅物の೺࣋部、ൖ
ૹ物から対৅とするびんの色をࣝ別するೝࣝ部
からߏ成される。ਤ 1のΑうにϩボットをί
ンϕϠԣに഑ஔし、ίンϕϠ流れ্流ଆに設ஔ
したೝࣝ部からの৴߸にͮجき対৅物をࣗಈで
೺࣋する。೺࣋されたびんはϩボットの࿬にあ
るճ収シϡートにӡ͹れճ収される。
　ద用するϩボットは、౰ࣾがอ有するฏ໘的
な作業をಘҙとする૒࿹εΧラϩボット
（EV"SP2）で、িಥ୳஌機ೳを備え、またॊら
かなද໘ࡐྉ౳を࠾用することで人とのڞଘ、
ಇ作業がՄೳである。ίンύクトなサイζでڠ

ਤ 1ɹシステムશମΠϝーδ



��

JEFMA No.69［2021.3］

あり、設ஔが容қなことから൚用ੑが高く、こ
れまでに๛෋な実੷を有している。ओな࢓様を
ද1に、ਆށ工৔内でのݧࢼঢ়گをਤ2にࣔす。
　೺࣋部はਅۭٵணࣜを࠾用している。ෳ数の
௺の開ดで対৅物をڬΉάリッύーࣜとൺֱす
ると、安全かつ֬実ੑが高く、びんの޲き΍形
ঢ়、大きさにؔ܎なく೺࣋することがՄೳで、
対৅物がີ集するঢ়گにあっても໨ඪ物だけを
ϐンϙイントで೺࣋し΍すく、֬実ੑが高い。
　ೝࣝ部はը૾σーλにͮجき、౰ࣾが開ൃし
た"* が色΍形ঢ়のҧいなどから対৅物をࣗಈ
でࣝ別する。ਤ �は࣌ݧࢼに͓けるࣝ別ঢ়گ
のྫである。
　（2）実ূݧࢼ
　2020 年౓からは実ࡍにϕルトίンϕϠにて
びんの手選別をߦっている施設に EV"SP2 を設
ஔし、実ূݧࢼをߦってきた。

　本シεテムの有ޮੑを֬ೝするため、ݧࢼは
௨ৗのӡసঢ়ଶに͓いて、ϩボットが選別した
びんのॏ量と、作業һが選別したびんのॏ量を
ͦれͧれܭଌし、作業һが選別したॏ量に対す
るϩボットの処理ׂ合をࢉ出した。1ճ౰たり
の࣌ݧࢼ間は໿ 。間である࣌1
　ͦの݁果、実ূݧࢼに͓ける"* ೝࣝਫ਼౓（ൖ
ૹされてきた対৅色のびんのうち、"* がࣝ別
したׂ合）は 90ˋҎ্であり、本シεテム（ϩ
ボット 1୆౰たり）にΑる処理ೳྗは、開ൃ໨
ඪである作業һҰ人౰たりの処理ೳྗの 50ˋ
ఔ౓を実ݱした。
に、最దجをݟでಘられた஌ݧࢼは実ূޙࠓ　
シεテムのߏஙを図り、ઌͣはط設を対৅に本
シεテムのఏҊを開࢝する。ͦのޙ、৽設޲け
にもల開していくܭըとしている。

ද 1ɹEV"SP2 ͷओな༷࢓
形ࣜ 人ڞଘ型૒࿹

εΧラϩボット
࣠数 ย࿹ �࣠
最大Մൖ質量 ย࿹ 3 LH（྆࿹ 6 LH）
本体質量 210LH

ਤ 2ɹݧࢼঢ়گʢ社಺ݧࢼূݕʣ

ਤ �ɹ"* にΑるࣝผঢ়ྫگ
ʢʓɿびΜͱࣝผɺʷɿׂΕびΜͱࣝผʣ
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଎બผシステムߴ���2
　人ڞଘ型ϩボットにΑるࢧԉシεテムと並ߦ
して、ϩボットのみにΑり作業を୅ସするため
の高଎選別シεテムについても開ൃをߦってい
る。ద用するϩボットは、౰ࣾඪ४製品で
EV"SP2 の 2 ഒҎ্の଎౓でಈ作することがՄ
ೳなため、作業һҰ人෼とಉ౳の処理ೳྗを有
することになる。ただし、人ڞଘ型のϩボット
ではないため作業һとಉじۭ間で作業すること
はできない。ͦのため、作業һはԕִૢ作機ೳ
にΑり作業環境のྑい཭れたՕॴから作業する
ことを૝定している。

�．おΘΓに
Խ施設に͓ݯࢿճ、ごみম٫施設ならびにࠓ　
けるリϞートԽならびにϩボットٕज़ద用に޲
けたऔ૊みについて঺հした。
　こうしたٕज़は、ྫえ͹৽型ίϩφウイルε
などのײછ঱にΑり 3ີ（ີดۭ間、ີ 集৔ॴ、
ີ઀৔໘）をճආしたಇきํがඞཁなঢ়گに͓
いても、業຿にैࣄすることをՄೳとするツー
ルのҰつとなりಘる。
　ഇغ物処理シεテムも安心・安全なごみ処理
を大લఏとして、ͦの࣌々のχーζにద合する
Αうな形をఏڙしていくことが、プラントϝー
Χとしてॏཁな໾ׂであるとߟえる。
　ൃలしていく *$5΍"* ٕज़を用いて、ӡ用
を௨してಘられるഇغ物処理に܎わる๲大なσ
ーλをΑり有ޮに׆用し、これからのࣾձ環境
にదしたごみ処理の実ݱを໨指すとともに、
-$$ を཈えたΤωルΪーճ収の高ޮ཰Խٕज़
にΑり୤୸ૉࣾձのߏஙにݙߩしていく。




