
工法名： 現場上向きロボット溶接 No. 2018-躯体（S）-01

■工法概要 ■特徴・適用条件・注意事項 等

■写真・イメージ・図面

■検索用分類 　

仮設 繰り返し作業 Q 鳶工

基礎 工程数削減 C 土工

躯体（RC） 標準化・モジュール化 D 鉄筋工

躯体（S） 省人化 S 型枠工

外装 IT化・高効率化 E 左官工

内装 工場製品化・PCa化 鍛冶工

外構 ユニット化 金属工

設備 機械化 内装工

IT化 多能工化・共業化 電工

特殊構工法 VE・設計変更 配管工

2018.04.01

特　許 ㈱大林組より特許出願中

現場上向きロボット溶接工法は、現場溶接自動化の一環として、梁の下フランジ
をロボットで上向きに溶接する工法。
現場溶接型の構造上の弱点を克服して高耐震化を実現するとともに、現場溶接
作業の省力化と高能率化を可能にして技能者不足に対処する次世代の施工法
です。 特　徴

・
効　果

・
メリット

【耐震性】
・下フランジを上向き溶接することで、従来の現場溶接では必要であったスカラッ
プを省略可能。
・地震時に懸念されるスカラップからの亀裂発生が抑制できるため、ノンスカラッ
プ工法（工場溶接型）と同等の高い耐震性が実現可能。

【省力化】
・１人のオペレータが複数のロボットを操作することで、技能者による通常の能率
以上の溶接量を施工でき、省力化と溶接技能者の省人化を実現。

【品質】
・良好な溶接品質を安定的に確保。

適用条件 オフィスや生産施設、倉庫等、あらゆる鉄骨造建物が対象です。

メーカー等 同上

備　考 ・事前に監理者の承認が必要。

検討時期 部位・種別 着眼点 効果 職種
Phase0（営業）

Phase1（企画）

Phase2（基本設計）

Phase3（実施設計）

Phase4（施工準備）

Phase5(施工）

梁溶接状況

ロボット１号機

ロボット２号機

オペレータ

切断面




