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〔要 旨〕

画像処理技術を用い，溶接作業中の溶接棒の先端の抽出とその運動の軌跡を得るための手法につ

いて検討を行った．その結果，溶接棒先端検出のためのアルゴリズムを確定できた．

１．はじめに

近年溶接現場において，熟練を要する作業への従業

者が減少傾向にある．しかし，これら熟練技術は伝承

の必要性がある．そこで，溶接施工の未熟練者に必要

な技術を習得させるため，作業動作や溶接条件を電子

技術（画像処理技術等）を利用して解析するとともに，

熟練者との違いを表示させることで，技術向上のため

の学習に役立つシステム開発することを目的した．

本研究では，まずその第１段階として，溶接棒先端

の抽出とその運動の軌跡を表示させることについて検

討を行った．

２．実験方法

２．１ 実験装置

今回実験に使用したシステムの概略を図１に示す．

このシステムでは，図に示したように溶接施工者の作

業をビデオカメラ(ＳＯＮＹ製,ＣＣＤ－Ｖ900)から入

力し，その映像を静止画として画像処理装置（ピアス

製，ＰＩＡＳ－Ⅲ）に入力後，各種の画像処理を施す

構成となっている．

２．２ 実験条件

今回実験に使用した入力画像情報及び溶接作業内容

を表１に示す．
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３．結果と考察

ビデオカメラにて入力した溶接作業時の画像を図２

に示す．図のように溶接部のスパーク以外は，全体的

に暗い画像となっている．このことを利用して，溶接

棒の先端を２値化処理にて抽出することを試みた．

その結果，固定しきい値による２値化処理にて，ほ

ぼ溶接時のスパーク部（溶接棒先端を含む）だけを抽

出することができた．この画像に対して，２値化処理

時のノイズ等を除去する目的で，８近傍の膨張，ノイ

ズ除去（ローカット処理），８近傍縮退の処理を施し

た．これら，各種処理後の画像を図３に示す．

次に，溶接棒の先端を抽出するために，図３の残っ

た画像に対し，重心位置計測をおこない，さらに，こ

の重心位置が溶接棒のほぼ先端と一致しているかを確

認するために,，以下のことを行った．

輝度ヒストグラムの均等化処理を施した，図２の画

像に対し，先ほど計測した重心位置を重ね合わせるこ

とで，溶接棒先端の抽出ができたかどうかを確認した．

この重ね合わせた画像を図４に示す．図のスパーク

部中央の黒点が重心位置を示す．この結果より，今回

計測した画像では，ほぼ良好な結果が得られたといえ

る．

また，溶接棒先端の軌跡を表示させるには，図５に

示した処理アルゴリズムを実施することで可能である

と考える．

４．まとめ

今回の処理アルゴリズムにて，溶接棒の先棒を抽出

し，その軌跡を描かせるこことは概ね達成することが

できた．

しかし，実際熟練者と未熟練者との比較を行うため

には，溶接棒の動きだけでなく，肘や手首等の位置や

移動距離及び溶接時の電流や電圧もあわせてモニタし，

総合的に検討する必要がある．これらの問題を解決す

るために，今後の課題としては，溶接棒の先端の検出

と同時に肘や手首等の位置をどのように検出するかが

ポイントとなるであろう．




