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自動車やՈ電製品、スマートホンやタブレットͳͲのモバ
イル機器は、༷ʑͳ部品を組み合Θせることによりそれͧれ
の機能をҡ持している。その部品をͭͳׂ͙を୲ 「͏ネジ」
は、産業用ロボットによͬて「ネジ締め」͕ߦΘれている。

ࣾは、ネジ締め付けロボット向けの「ネジ保持器」の
開発、製造をͬߦている。「保持器」とは、ネジ締め付け作
業のࡍにネジを電動式ドライバーやネジ締め付けロボットの
先端に保持させる装置のことで͋る。

͕ࣾಘҙとするのは、空気を吸Ҿし、吸ண口にネジを
吸い付けて保持し、真空ѹによりネジをਖ਼確に保持する技
術で͋る。ै དྷは、࣓ 力でネジを吸い上げるの͕ओྲྀで͋ͬ
た͕、࣓ੴのഁଛしたの͕ネジ等にฆれること͕ࢹさ
れていた。これに対し、࣓ੴを使用しͳい真空吸ண方式保
持器は、҆શで͋ることに加え、ステンレス、थࢷͳͲ༷ʑ
ͳネジの材料に対応Մ能とͳͬている。ࣾでは、この技術
を強みとして、これ·で径 ��NN ҎԼの小口径のネジに
特化した「ネジ保持器」を自動車メーカーや大手導体メー
カー、ロボットメーカーͳͲにൢചをͬߦてきた。ޙࠓ、
径 ��NN Ҏ上の大口径ネジのधཁ拡大を༧測していたとこ
Ζ、取Ҿ先͔Βの大口径「ネジ保持器」のҾき合い͕ޙԡ
しとͳり、新たͳ機構設計を開࢝した。ロボットのネジ締め
付け工程の簡易化、合理化をՄ能とするネジ保持器の開発
にΉことをܾҙした。

1. 実施した経緯 2. 実施した内容

ネジをਖ਼確に締め付けるには、保持器͕ネジを吸い上げ
るࡍの吸ண性能の確立͕ඞਢで͋る。吸ணされたネジは、
ロボットによるネジ締め付け作業を定した動作（ࠨӈの༳
れやৼ動）で௫ΜͩΒすことやམԼすること͕ͳい、高
い吸ண力͕ٻめΒれる。·た、キϟップスクリュー（֯݀
付きボルト）、φット、ボルト等のネジの形状や口径により、
吸ண力͕異ͳること͔Β、それͧれのネジ保持器の設計開
発をͬߦた。ネジを吸い上げる吸ண口の材料には、ߗ度͕
異ͳるゴムを用いてネジの形状に合Θせた試ݧを実ࢪした。

この݁Ռ、径 �� ʙ ��NN のネジでは、ネジとゴムと
͕共ճりし、ゴム͕こ͡れͣ、ຎফඅをগͳ で͘きる、ߗ
度のゴムを採用することとし、ネジの形状ຖに吸ண口をそれ
ͧれ製作した。

ຊ事業で導入した 3D-CAD（̏次元設計をՄ能とするソ
フトウェア）により吸ண口ゴムの形状設計、及び試作をͬߦ
た。

設計ஈ֊の保持器を CAD 上でճసさせ、生産現場で保
持器とซ用されること͕ଟいネジڅڙ機（ネジを保持器に自
動でڅڙする装置）とのׯবやネジの吸ண状گを 3 次元で
検ূすること͕できた。·た、3D による CADʗCAM シス
テム（グラフィックイメージを作成したりमਖ਼したりするコン
ピュータシステム）を自ࣾで構築することにより、これ·で
֎部ҕୗしていた吸ண口ゴムの製造を自ࣾで͏ߦこと͕Մ能

Ռ
部品の「ネジ締め」を必要とする市場に、大口
径ボルト、ナット、キャップスクリューの真空吸着
によるネジ保持器を提供することが可能となっ
た。また、本事業で導入した3D-CADシステム
により新規機構設計と、NC旋盤装置により、高
精度の加工部品の製作ができるようになった。

Ңܦ
大口径ボルト、ナット、キャップスク
リューの真空吸着ネジ保持器の需要
が高まったことを受け、開発を決意。
高トルクで耐摩耗性を持つ吸着性能の
確立を目標に、大口径、特殊品対応の
ネジ保持器の開発、製品化を目指す。

༰ࢪ࣮
小口径ネジ保持器の技術を活か
し、大口径の真空吸着性能の向
上を図った。加えて、ロボットに
よるネジ締め付け工程で、確実な
ネジ締めが可能となるよう、真空
圧による保持器の技術を構築。
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3. 取り組みの成果

4. 今後の取り組み

3D-CAD システムの導入により、ص上検ূのॆ実に݁び
ͭき、֤部品設計のフィードバックをՄ能とした。NC 自動
ટ൫による加工は、ۂげやね͡りの力に対する߶性͕૿加し、
製品目ඪで͋る保持器の高トルク（ネジを締め付けるときに
ճసする力）耐ຎ性、及び高耐久性を確立した。その݁
Ռ、キϟップスクリュー、φット、ボルトの大口径保持器（
径 �� ʙ ��NN）の製品化をՌたした。

҆定性͕͋る真空吸ண方式保持器は、キϟップスクリュー、
φットとボルトの締め付けロボットを導入しているメーカー͔
Βの受注͕༧される。ޙࠓはさΒに生産体制をॆ実させ、
新製品のએ用パンフレットを制作し、ൢചの拡大にめる
こととしている。大口径保持器は、これ·で自動車関࿈メー
カー、大手ロボットメーカーよりҾき合い͕͋り、実用試作
品を製作しͳ͕Βݸผ仕༷対応を進める。ຊ事業でಘた成
Ռを基に、新製品の開発、製造、品࣭向上をਤりͳ͕Β、
生産స用へと݁びͭける༧定で͋る。

ࣾはޙࠓネジ保持装置の研究と開発をܧଓし、͋Β
Ώるネジに対応した保持器の製品化、及び電動ドライバー
やエアードライバー、ネジ締め付けロボットにワンタッチで
装ணՄ能ͳ製品開発を目ࢦす。

産業機械

電動ドライバー用「自動ネジ・ボルト・ナット保持
装置」の開発と製品販売

とͳͬた。
保持器ຊ体と真空ポンプをͭͳ͙パイプの真空ѹ状گを、

センサーによりロボットに信߸でૹり、ロボットはネジの確
実ͳ保持をキϟッチし、ਖ਼確にネジ締め作業を͏ߦ技術ಠ
自開発したので͋る。これにより、ネジをࣼめに締めたり、
ネジを保持しͳい··ロボット͕ネジ締め作業をͬߦたりす
るリスクを避けることにͭͳ͕ͬた。

ネジ口径の大型化にい、保持器の耐ຎ性の向上を目
的とした検ূͬߦた。特に保持器製造࣌の加工面は、高
い精度をٻめΒれること͕༧測された。ࣾでは、これ·で
ख़࿅の加工技術をඞཁとした൚用ટ൫（手加工）により加
工をͬߦていた͕、NC 自動ટ൫を導入したことにより、൚
用ટ൫では難し͔ͬた表面粗さ精度を実現した。ਤ面ཁٻ
仕༷をプログラムに組み、加工することで品࣭の向上にͭͳ
͕ͬた。

ॳは特殊ͳ加工設備を持ͭ、ڠ力工場とネットワーク
強化をਤり、品࣭をؚめた生産理、量産体制を確立する
計画で͋ͬた͕、3D-CAD システムや NC 自動ટ൫の導入
は、製品構造の新たͳ発と設計、開発をՄ能とした。·た、
ࣾ内で部品製造と組み立てを͏ߦことで、製品性能や品࣭
の向上、納期短縮等͕Մ能とͳͬた。

真空吸着方式によるネジ保持器。径２～ 16mm。
ボルト、ナット、キャップスクリューそれぞれに対応。

真空圧によってロボットの先端
にネジを保持。正確なネジ締め
付けが可能に。

NC自動旋盤では、高速回転で重切削が
可能に。表面粗さ精度を確保することが
できる。

本事業の成果を基に、設計から開発、
製品化まで一元化を目指すと語る澤村
社長。
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