


社団法人 日本建築協会

「日本建築協会8 0年史 1917- 1996J  

増刷頒布申頒価 3，0 0 0円

旧本建築協会80年史j

A4判・240頁・並製本

1999年7 月に発刊した 「日本建築協会80年史 1917- 1996J

は、各方面から好評をいただいておりますが、このたび、皆

様の強いこ要望により 、増刷 ー頒布することにいたしました。

大正 6 年 3 月3 0日に関西建築協会として誕生した日本建

築協会の80年の歴史を、様々な事業や委員会活動を通じて、

また、本会 設立者の片岡安、武田五一以降現在までの会員

たちの社会活動を通して知ることができる記念誌として、

A #lJ .240頁にまとめています。

- 日本建築協会の沿革/ 委員会活動/ f建築と社会J の変遷/

大正時代から現在までの本会主催の博覧会・展覧会・講演会/ よ

ろず相談住宅展/ 青年建築家・青年技術者顕彰 / 工高生デザイ

ンコンクール入選者etc.

とくに、協会草創期の大正・昭和初期の片岡安ら協会のメ

ンバーと当時の大阪市長 ・関 ーとの交流を物語る一文は、

大阪の都市計画史、あるいは関西の建築人物誌ともなって

います。本会の歴史を知るだけでなく 、建築を通して、それ

ぞれの時代の雰囲気を身近に感 じることができる大変貴

重な資料となるものです。

・日本建築協会創立者と会を支えた38人のプロフィール (片岡 安・

設楽貞雄・武田五一・池田 賓・波江悌夫・竹腰健造・尾崎久助・

東畑謙三・塚本猛次・福田朝生・佐野正一・葛野社一郎・機漬 勉・

松本高象・宗 兵蔵・園部文雄・日高 併・野村一郎・古字田 賓・

松室重光・松井貴太郎・安井武雄・中還誠一郎・坂 静雄・今林

彦太郎・井上新二・松本儀八・池田宮彦・銭高輝之・中西六郎・

大林芳郎・鴻池緩ー・伊東五郎・竹中錬 ・鷲尾健三・松村雄吉・

横尾義貫・足 立 孝)

・座談会「戦中から戦後初期の協会活動J 一尾亀清四郎・大林

芳郎・小西 岬・佐野正一・横尾義貴・三品哲夫の6氏による終戦

前後の協会活動の証言

購入ご希望のかたは、下記要領でお申し込み下さい。

*  *  

申 込 先 社 団 法 人 日 本 建 築 協 会 - 執筆ワーキンググループ

干540- 6591 大阪市中央区大手前 1-7-31

大阪マ チャンダイスー・マ トピル7階B室

TEL 06- 6946- 6981 F.刈< 06- 6946-6984 

坂本勝比古/ 安達英俊/ 石田潤一郎/ 植松清志/ 梅宮弘光/

桐浴邦夫/ 酒井一光/ 橋寺知子/ 山形政昭/ 吉田高子/ 和田

康由

頒 価 1部3，000円 (税・送料込み)

・80年史編纂委員会

※ i首刷部数には限りがございますので、お早めにお申し

込み下さい。

長谷部朔郎/ 安達英俊/ 近藤達夫/ 谷淳之介/ + 倉 毅/ 原

見昌志/ 和田康由/ 吉田悦二
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日本建築協会

会 邑

富 田

(紛日本建築協会編集事業課

〒540- 6591

大阪市中央区大手前1- 7- 31

O MMビル 7 F

T E L :  06- 6946- 6981 

F AX :  06- 6946- 6984 

E - mail :  j igyok a@aaj.or .j p 

催・ (ゆ日本建築協会編集事業課

事業委員会情報見学小委員会

担 当 主 査 森 田 芳 次/ 安 井

建築設計事務所

今回は趣を変えて、京都南禅寺北西部に位置する「清流亭J を、

先生のご紹介で見学させていただきます。

南禅寺界隈は、明治23年のびわ湖疎水開通を機に、豊かな

水を引き入れた瀦酒で雄大な山荘地として開発が進みまし

た。大正のはじめ、この地に江州の塚本与三次も山荘を営み、

御大典の折、ここに宿泊した東郷元帥によ って「清流亭」と

命名されました。

建物は名工上坂浅次郎、庭園は小川治兵衛が手がけました。

この山荘は宮家をはじめ各界の名士や文人墨客が来遊し、 そ

の後、美術工芸展が催されるなど京都の工芸家憧れのサロン

でもありました。

主座敷は残月亭のヴァリエーション、茶室「白鷺j は江戸時

代に利休好みとして起し絵図に伝えられていた深三畳台目で

す。

京都における優れた近代和風邸宅のーっとして注目されてい

る清流亭を、特別に見学させていただきます。

申込先

主

定 員 : 30名 (先着順)

参加賀. 会員4，000円、 一般5，000円

学生は各半額

F AXまたはE- mai l で、

①催し名「茶室見学会J

②氏名

③会員 ・一般の別

@ 職場名または学校名

⑤参加証送付先 (郵便番号)

⑤連絡先電話番号

をお知らせ願います。

込申

日

第25回茶室見学会

:主 : 玄 宣 言

/同 /)I L 宇'

( 通常は非公開)

三井住友銀仔大阪中央支底

普通預金口座 860034 

社団法人日本建築協会

郵便振替口座

00910- 9- 39975 

社団法人日本建築協会

お願い ① 出席者名簿の作成のため、

申し込みの際に氏名 (ふりが

な) ・勤務先をお知らせ下さい。

②申込者で" 月 27日(木) まで

に欠席のご連絡がない場合は

会費のご負担をお願いします。

振込先太閤圏別館 1 階

ガーデンホール

大阪市都島区網島町9- 10

T EL. 06 (6356)  1111 

参加者 350名予定

会 費 6，000円

申込み " 月 20日(木) までに、会費を

添えて日本建築協会事務局ま

でお申し込み下さい。

T E L. 06- 6946- 6981 

FA X.06- 6946- 6984 

場

. 6-

=  
関西建築界恒例行事として、 日本建築

協会、日本建築家協会近畿支部、大阪

府建築士会、大阪府建築士事務所協会

関係者が集い、忘年懇親会を開催し親

交を深めてまいりました。

本年は日本建築家協会近畿支部が当番

会として下記のとおり開催することに

なりましたので、会員各位の多数のご

参加を頂きますようご案内申し上げま

す。

日 時 平成20年12月17日(水)

午後 Ｖ 時 ｾＷ 時 ＳＰ 分

2008年建築関係団体

合同忘年懇親会

申し込みの際に氏名 (ふりが

な) ・勤務先をお知らせ下 さい。

② 申込者で 12月 8 日( 月) まで

に欠席のご連絡がない場合は

会費のご負担をお願いします。

共 催 制 日本建築協会

(油大阪建設業協会ほか12団体

l  建築と社会 ・2∞8.1 1

お申し込み下さい。

T EL. 06- 6946- 6981 

FAX. 06- 6946- 6984 

三井住友銀行大阪中央支庖

普通預金口座 860034 

社団法人日本建築協会

型壁握萱旦塵

00910- 9- 39975 

社団法人日本建築協会

お願い ① 出席者名簿の作成のため、

振込先

平成21年 1 月 5 日 (月)

午後 Ｒ 時 ＳＰ 分 ｾＳ 時 ＳＰ 分

シェラトン都ホテル大阪

大和の間

大阪市天王寺区上本町6ート55

参加者 500名予定

会 費 3，500円 ( 当日欠席されても

会費をいただきます)

込 12月 3 日(水) までに会貨を添

えて日本建築協会事務局まで

時

場

日

. 6-

=  

申

2009年

建築関係14団体

合同新年交礼会



日本建築協会

ゐ血

宮 田

第54回工高生

日本建築協会主催による平成20年の

襟記コンク ルの入選者が、右記のと

おり決定いたしましたので発表します。

なお、入選作品は平成21年 1 月号に

掲戴いたします。

デザインコンクール

入選者発表

・応募校数/26校

一設計課題: ・応募作品数/98点、

2  

インターネットカフエー

平成20年度

建築工事実務講習会

この講習会は、 建 築C P D情 報

提供制度認定プログラムです。

(紛大阪府建築士会 ( 7単位)

制 日本建築家協会 ( 6 単位)

- 大阪府建築健保会館

順不同 I 敏称略

日 時 。 2008年12月 3 日(水)

9  :  30- 17 :  30 

会場。大阪府建築健保会館

6 階ホール

大阪市中央区和泉町2- 1-1 1

定 員 : 100名 (先着順)

受講料: 15， 000円 (含テキス卜代)

* テキス卜は、当日配布

. 申込方法

F AXまたはE- mai l にて、

①催し名「講習会」

②受講者氏名 (年齢)

③事業所名

①受講票送付先住所

⑤担当責任者

⑥電話番号

①受講料支払方法

(銀行振込、郵便振替、等)

交通 : 地下鉄谷町線 ・中央線谷町四丁 ③C P Dを申請される方は、申請先の

目駅 8号出口より徒歩 5 分 団体名をお知らせください。

ｾｾｌ 一一｟，ｪ L_____ . . ，/  k 受講料は、前納制とな ってお b

呈 日 で 併 せ て ま 皇 制 郵 便 振 替 吋

I  I  入して下さい。受講料入金確認後、受

「→」制旧 議票をお送りいたします。

ヒゴ ｾ ｉ なお、当会HPからもお申込みいただ

r" 札| けますので、http: // www.aaj.or .jp

ｆ 一一ｾ . . - =戸孟ミーェ=; : : : : ; h  をご覧下 さい。

入選・最優秀賞 岸 本 麻 希

入選 ・優秀賞 関 口 宏 海

入選 ・優秀賞 佐 野 智 哉

入選 中 込 慎 也

入選 依 田 彩 加

入選 阿師村E朱実

入選 西 国 雄 太

入選 萱 原 裕 馬

入選 河 野 恵 佳

入選 中 谷 美 緒

. 申込先

制 日本建築協会編集事業課

干540-6591 大阪市中央区大手前1 - 7-31

OMMビル 7F

TEL :  06-6946-6981 FAX:  06-6946-6984 

E - mail :  j i gyoka@aaj .or .jp 

URL :  h口p :  /  /www. aaj. or. jp 

- 趣旨と内容

・本講習会は、建設業はもとより 、官

公庁・設計事務所・設備会社など

幅広い分野の技術者を対象とした

ものです。

・現場実務の基礎である「施工計画J

と「仮設見積j に重点をおき 、講義

します。

- 都市環境の変化に伴う法令 ・基準の

改正なども加え、技術の進歩に即応

した知識の習得をはかります。

< 取扱銀行>

・三井住友銀行

大阪中央支庖 (普通No. 860034)

・三菱東京UF J 銀行

瓦町支庖 (普通地210054)

・りそな銀行

北浜支庖 (普通No. 272234)

・郵便振替口座 00910- 9- 39975 

大阪市立工芸品等学校 3 年

山梨県立甲府工業高等学校 3 年

静岡県立科学技術品等学校 2 年

山梨県立甲府工業高等学校 2 年

山梨県立甲府工業品等学校 3 年

三重県立四日市工業晶等学校 2 年

三重県立四日市工業晶等学校 3 年

滋賀県立八幡工業高等学校 3 年

大阪市立工芸高等学校 3 年

大阪市立工芸高等学校 3 年

. 科目・ 講師

施工計画

白 塚 芳 郎氏

附鴻池組大阪本信建築部部長

山 内 博 記氏

。紡韮沼組大阪本底建築部

技術グルー プグループリーダー

*  

施工計画は、品質を確保し、安全で能

率よく経済的に本体工事を進める鍵を

にぎっています。 この講習会では、仮

設から地下、躯体、仕上、設備にわた

り、適切な施工計画の要点をわかりや

すく解説します。

仮設見積

阪 井 聡氏

側大林組本庖建築生産技術部

計画第 1課課長

*  

仮設工事費は、非常に把握しにくい面

があ って、ついつい単位面積当たり 、

あるいは請負金比率のみで処理されが

ちです。施工計画に基づいた合理的で

迅速な見積方法を解説します。
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所 在 地 兵 庫 県 宝 潔 市 鶴 の 荘347

敷 地 面 積 4，031. 98m 

建築面積 1，623. 11 m 

延床面積 6，329. 14ぱ

精 進 規 模 R C造、 4 F

工 期 2007年 4 月- 2008年 3 月

最寄り駅 阪 急 宝 塚 線 清 荒 神 駅

1量 影 イ申手口
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言宣言十 ・監 理・

大 林 組本 J吉 一 級 建 築士 事 務 所

施 工 .

大 林 組

宝塚リハビリテーション病院

宝島まリノ、ピリテーション病院は、兵庫県宝塚市を中心に急性期病院か

ら老人保健施設までl幅広く展開する発注者、医療法人尚利会が新 しく

開設した135.床のリハビリテーション専門病院である。忠者の社会や

地域への早期復帰を促す、人に優しい1i 包設づくりをめざした。 またリ

ハビリに過した建築計画上のさまざまな工夫を取り込んでいる。

プロジェクト閥始後まもない平成18年 4 月にリハビリの施設基準が

大幅改正された。新基準で運用されている事例がない中で、これか

らのリハビリ病院のあり方をハードとしてどうするかを発注者と設

計者が一体となって検討した。述蛍上のコンセプトである 『一年

365日フルタイムリハビリ J rチーム医療によるリハビリ 』 を具現化

するために、 j怠者とスタ ッフが見通しのよい空間で行きかうオープ

ンなリハビリスペースやスタッフステーションを採用した。

『オープンリハビリスペース j とは、各病棟の中央に設けたリハビ

リ室や食堂兼談話室が一体とな った壁のない広いスペース 。 さらに

訓練室や浴室等の生活スペースを 1 フロアに設けることで目覚めか

ら就寝までの 『フルタイムリハビリ j を同一階で完結できる計画と

した。そして医師、看諮師、セラピスト等による 『チーム医療j を

ささえ、スタ ッフ 同士や忠者との交流をはか りやすいようにスタ ッ

プステーションは極力壁を設けず、オープンリハビリスペースと連

続した広く開放的なスペースとする等、乙れまでにない意欲的な病

棟プランを ｾ 現した 。 また Ａｩｬｩ｜ 者の早期臨床を Ｑ 足すために、 ＿ 品泉露天

風呂、車椅子用足湯、リハビリ散策日昔、屋上庭園等を導入し、忠者

とスタ ップが建物内外を自由に行きかう活気のある施設となること

をめざした。

建物の外観は、! 心者の気持ちを l明るくし、リハビリ 訓kili の怒欲を与

える 『健康的』で 『開放的j なデザインをめざし、明るくはなやか

な色調の外壁にコンクリート打放の水平バルコニーを重層させたシ

ンプルで伸びやかな構成とした。 コーナ一部に配置した特別個室の

カーテンウオールが外観上のアクセントとなるとともに、ガラスの

透明感が地域や社会への開放性を演出している 。 ( 増田徹/ 大林組)

2 - 4 階 平 面 図

/
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配 置 図 兼 一 階 平 面 図 1:  1000 
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企 画 ・ 基 本 計 画・

株 式 会 社 近 鉄 百貨 庖

設 計 ・ 監 理・

大 林 組 本l苫一 級 建 築 士事 務所

施 工.

大 林 組 ・ 竹 中 工 務 底 ・奥 村 組 共 同 企 業 体

a  n  d  

- 回遊性の創 出

andは阿倍野 ・天王寺ターミナルを後背地にもつ近鉄百貨屈の商業

施設である 。建物は 1 - 4階が物販! 苫命I i 、 5 ・6 1溜が近鉄文化サロ

ンで構成している 。

近鉄百貨庖 - Hoop- andへと述統する 3 つのグループ施設がアベノ

のまちにあらたな魅力ある回遊性を生み出すため、自然光ふりそそ

ぐ中庭や緑豊かな屋上テラスを設け、そこで光風緑を感じなが

らゆったりとした私的な時間をすごすことのできる滞在型空間を創

出 している 。

・周辺環境 との調和

敷地は北面に通り抜け広場、それ以外の面は商業と住宅が対峠して

いる立地条件である 。商業施設としての賑わいと 周辺環境との調和

を両立するため、 Hoopからの通り抜け動総となる 北側 ファサード

には透明感のあるガラススクリーンでOP E Nに構成し、それ以外の

隣接建物に面するファサードは暖かみのあるレンガ調タイルで

CL OS Eに構成することで実現している 。

( 岡田邦弘・児玉克史/ 大林組)

敵地周辺図 配置図 111 000 

所 在 地 大 阪 市 阿 倍 野 区 阿 倍 野 筋2ート40

敷 地面 積 4，772. 32ni  

建 築 面 積 3，61 3.41  ni 

延 床面 積 17，162. 20ni  

構 造 規 模 柱 R Cー 梁S 造 / 7 F

工 期 2006年 2 月- 2008年 8 月

最 寄 り 駅 近 鉄 大 阪 阿 部 野 橋 駅

j最 影 ss大 阪/ 酒 井 文 明



- はじめに

私の研究室は、いわゆる学際的な学部に

所属する建築系の研究室である。早稲田大

学の人間科学部は、従来の学問体系や学び

のスタイルにとらわれず、より柔軟で学際

的なアプロ ーチで今日的な課題に挑戦する

ため、 1987年に創立され、 2003年に( 新)

人間科学部とスポーツ科学部に分離、改編

された。人間環境科学科、健康福祉科学科、

人間情報科学科の 3 学科からなり、私の研

究室の所属する人間環境科学科は「環境」

を多義的にとらえ、エコロジカルな自然環

境だけでなく、人間の身体環境をはじめと

して、人工環境や文化環境、社会環境など、

さまざまな次元の環境が、すべて学びの対

象と している。具体的には、建築学を含む

工学の他に心理学、社会学、生物学、文化

人類学、 言語学などの多彩な分野の教員で

構成されている。学生は、自分の学科の科

目のみではなく、 他学科の科目も自由に選

択し、履修する事が可能である。研究室配

属は、演習授業として、 3 年生の前期から

スター トする。研究室選択は 自学不|の学生

が優先されるが、定員内であれば他学科学

生も配属可能である。すなわち、本学部の

学生は、環境、健康、情報の様々な分野に

ついて、幅広い講義を受け境界領域を学ん

避難行動研究

東京理科大学

駅における旅客行動調査

側鉄道総合研究所

ロボット共生研究

文化女子大学

E ζ コ

戸 環境行動研究
日 人間工学研究

ρ 釈の Ｑ 洋 ｾｦ＼ 流動 勝放|階段の!t'l. 降笑験

ρ 避難行動 (車いす避難) 風呂のまたぎ段差実験

ρ 歩行者専用道路の利用

ｾ＠ ｾ＠ ×  
ρ オフィスの最低限スペース実験

ρ 子どもの行動 lド レ ベ ー ー ン

ド甲- t

ρ 建物内の経路選択行動

金
ρ 群衆実験

会[
。百貨! 苫の避難行動

佐野研究室の研究テーマ

できた学生ということになる。よって、 3 ている。

年生の研究室の配属以降にそれぞれの研究 ①安全、安心のために( 非常時 : 火災、防

室の専門分野について深く 学び、最終的に

はそれをもとに社会に出てゆくこととな

る。私の研究室では、 3 年生の演習、 4 年

生の卒業研究で、内容を建築とその関連領

域にしぼり実習、授業、研究を行っている。

私の研究室は、現在修士課程 3 名、 4 年

生 8 名、 3 年生 12名の構成である。本学部

は l 研究室 l 教員の体制であるが、建築分

野の教員は学科内に他 l 名、 学科の助教 l

名、関連分野の心理学の研究室に助手 l 名

のスタッフがいる。

- 建築人間工学と心理学の視点、による評価

手法

学生は学際的なスキルを持 って研究室に

やってくるが、研究室では専門的知識とし

て、人間の視点から建築、都市を評価する

手法を取得することを求めている。その柱

は人間工学的実験調査分析評価と心理学的

統計分析評価である. 人間工学的評価では

実験室実験および現地調査により、身体挙

動、身体反応、行動の工学的分析を行う 。

心理学的評価では質問紙調査の統計分析方

法を習得する . また、演習、卒業研究テー

マでは特に建築専円であるととを特徴づけ

るため、つねに 「建築、都市との関わりの

中で人をどうとらえるか」について問う 事

としている。

研究室の研究は、以下の 5 つのカテゴリ

ーのいくつかを目的の一部にする事を求め

災/ 日常時 : 事故、防犯) ②使いやすさの

ために (Human Centered  0巴sign) ③わか

りやすさのために④新しさ( 技術、理論、

評価) のために⑤ユーザーグループ( 高齢

者、障 害 者、子供、外国人) のために

( Uni versal  Design)  

- 研究テーマ (環境行動研究と人間工学研

究)

研究室の研究テーマを大きく分けると環

境行動研究と人間工学研究に分けられる。

環境行動研究は、人の周りに存在する建

築 ・都市 ・空間といった環境の中で、人聞

が環境と相互に関係しながら行動する状況

を調査 ・分析 ・モデル化するものである。

人間工学研究で、は、人闘が直接関係する事

物との関係の中で行う挙動について実験 ・

調査を行い、定量的に分析するととで、人

閣の能力に適合した事物を検討する。

- 社会還元のための研究プロジェク卜

研究室のもう一つの主眼と して社会に還

元できるテーマ設定を目標としている。そ

のため、実務および実社会に関連した研究

者E積極的に行っている。研究者および実務

者とコラボレーションする事で新しい視点

を発見できると考え、以下のようにさまざ

まな相手との共同研究を行っている。

久総

群衆流動シミュレー ション研究 Si mTred

体制守中工務応 A &A  

人間工学実験・群衆実験・車L 、す避難笑験

曲師辿築研究所

日嗣



〈群集・人間行動研究〉

O群集実験・人間工学実験 ( (独) 建築研

究所)

体育館のような大規模実験空聞におい

て、 50人規模の被験者を用いて、群集挙ililJ

を分析する実験を行った。|消口部11層、開口

音 ｉ ｈ こ接続する廊下、付室などの大きさ、 ｔｾ

状が、開口部の疏動に与える影響を天井か

らのビデオ煽彩画像により詳細に分析し

た。1) 日口部と同じ帽の廊下に出て直角に酬

がる場合、従来の想定と異なり、涜動係数

が低減する乙とを明らかにした。

0 鉄道駅実地調査 (( 財) 鉄道技術総合研

究所)

近年、エキナカ商業施設が増大している

が、通行部分と商業部分での旅客利用がう

まく制御されていない場合がある。実際の

駅においてエキナカ施設設置前後の駅内の

人の洗れを20台のビデオカメラ撮影による

調査を行い、群集涜の変化、問題のある抑

留部分を発見した 。 また、庖 ｾｦｬ￬ 前滞留距離 ・

閣制の分析を行う事で、適切な庖告ili 、通路

配白計画のガイドラインを示した。

0 群集流動・避難シミュレーション (早稲

田大学渡辺研究室、竹中工務庖、 A&A)

建築物における日常的な人の涜れや、災

害時の避難を目的として、群集涜動 ・避難

シミュレーションの開発を行っている。建

物内の居室や共有部分に人を配置し、それ

ぞれの人の目的地を設定する事で、日常的

な人の涜れや避難時の人の行動をシミュレ

ートする事が可能である。前述の群集実験

のデータをもとに群集挙動の妥当性を検討

し、実用可能なレベルにある事を確認して

いる。

0 生活共生ロボッ卜研究 (文化女子大学渡

辺・高橋研究室、早稲田大学渡辺研究室、

千葉大学)

家庭内にサービスロボットが入ってきた

場合に、家族の一員となるか、邪魔者とな

るかは大きな問題である。 とくに、日本の

住居はそれほど大きくないため、一人( 一

台) ふえると居住スペースが不足する事も

考えられる。 ここでは、ロボッ トの役割、

ロボッ卜にさせる作業、ロボットとの距離

感などについて、心理評価、人間工学的実

験をとおして、検討している。その結果と

して、ロボットの形態と適する作業には関

連がある事、ロボットと人閣の聞のパーソ

ナルスペースの寸法などを明らかにした。

〈災害時避難研究〉

0 避難行動研究 (①東京大学関沢研究室、

②東京理科大学大宮研究室、 ③百貨庖)

①25階建ての高居建築物オフィスビルにお

いて 1000人規模で参加する避難訓練の様

子を調査し、全館が一斉に避難する際の階

段室への人の集中の問題点などを分析して

いる。人の集中を起こさないために、 11皆毎

に時間をずらして避難する順次避難の実施

し、この方法が有効である事を確かめた。

ロボッ 卜との共生実験 エレベータボタンのわか りやすさ 避難用車いすの操作性実験

②車いす利用者は、災害時に高居建築物の

上| 儲から避難する事は困難である。この対

策として、階段を降下できる特別の避難用

車いすが開発されており、その有効性を検

討した。避難階段の 11直員が 1200mm以上で、

訓練をした介助者であれば十分利用可能な

事、階段を Ｒｾ ｉｊ で歩く避難者が、内側 一 列

を優先通路としてあければ避難用車いすが

通行可能である事などを示した。

③実際の百貨庖の売り場において避難実験

を行い、避難行動特性を検討した. その結

果として、避難者は、すべてが最短距離に

ある階段にいく訳ではない事、避難者は百

貨庖の外周壁部分に階段があると考えてお

り、外周方向ヘ避難する事、家族やグルー

プなど小集団で避難する際には相談しなが

ら避難が行われるため、単独避難よりも時

聞がかかる事などが明らかになった。

- おわりに

本研究室の特徴として、人間工学 ・心理

学の二つの専門分野を持ち、それらの境界

領域の問題を解決できる学生の育成を考え

ている。特に建築 ・都市計画を主題とする

が、それに加えて統計学、情報学( プログ

ラミング/ シミュレーション) 、球続学を

習得する事を目指している。

(UR L:  http:// w w w.arch. nal ure. waseda.ac .jp/) 

保育園での行動観察

鉄道駅での群集流動調査 高層事務所建築物での避難訓練調査 群集流動シミュレーションの開発 大型百貨庄での避難実験

Ｍ 冊← ｾｾι 『
ｾ＠ 四 九 一 . 岬' .

ノ ヴ 〆 市 ー .，::w....___ ............ 

I  Ｎｾｾ￸Ｇ旬、ＮＮ

4・‘・・，.

t，bl f、 ¥

廊下状空間での群集実験 群集実験の歩行軌跡分析 群集交差実験 ゼ、ミ合宿( 明治村・帝国ホテル)
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宮之阪の家

設計

戸 室 太 - Taichi Tomuro 

敷地の北側は交通量の多い幹線道路

に面しています。設計ではこの幹線道

路からの騒音を遮るため、建物の北

側にできるだけ壁画が多くなるように

階段室や洗面 ・洗濯室、納戸等の諸

室を配しました。 これに対して敷地の

南側lにはダイニング、 リビング、テラ

スを連続的に並べ極力外部に向 って

開くようにしています。

これら相反するこつのモメン卜を、外

部で・は白い壁と木の仕上げ材というこ

つの要素によって対比的に表現しまし

た。 白い壁のボリュームが幹線道路

に対して堅いまもりをなす一方、外壁

等の人が触れる部分は木で仕上げる

ことで、植栽と相ま って人々を自然と

誘い込むような柔らかな表情をもたせ

ようと考えたからです。

幹線道路にわずかでもし っとりとした

陰影を与えることか‘ できたなら、設計

の意図はある程度達成されたのでは

ないかと思います。

2F  

1  F  

戸室太一

ー
1961 東京生まれ

1985 早稲田大学理工学部建築学科

卒業

1985ー 早川邦彦建築研究室

1989-ー レンソ ・ピアノ ・ビルティン

グワークショ ップ・ジャパン

1995ー アルヴ7 口 ・シ ザ ア ル キ

テ y 卜

(1995一1996文化庁派遣芸術

家在ヲ何刑彦員)

1998ー 岡部憲明アーキテクチャー

ネッ トワーク

1999ー 谷口建築設計研究所

2006一 戸 室 太 建 築E宣言十室設立

撮 影。北島俊治

企画編集池上明 (作品作風小委員会)



特集

建築においてROBOTが

活躍する日は燕るのか?

~建設業における、機械化、自動化、

ロボット化の現在と来燕~

この特集では、建設各社がこの 2 0 - 3 0年間取組九できた多種多躍な建築用ロボットや自動化シス

テゐを紹介することにより、建築悶R OB OT ( 鵬械化・自動化 ・ロボット化) の匝史・現状・今後

の展望を紹介します。

また、これまでのロボットといったZ英語の眠念を「ロボット技術を活用した、実世界 l之、働きかけ

る嶋能を持つ知能化システふ」といった広い意臓のR OB OT ( 総臨R T ( Robot  Technol o9Y) を知

ることにより 、今後の建設問R OB OTを理解していただくうえでの参者! こなればと考えます。

[総論]

建築生産における自動化 ・ロボット化の経緯と今後の展望・前田純一郎

[各論 1 ]  

カットアンドダウン工法 ( KC &  D工法) 一人と環境にやさしい高層ビル解体工担ト→・小林 実

タワースマー卜システム. 在田浩徳

移動架構工法の変遷と「多段階リフトアップ工法j の開発・嘉本敬樹

スリ ップフォーム工法・淀川 桂

全自 動油圧式コンクリー卜圧縮試験装置・森 智 司

双腕作業機 AS T ACO. 石井啓範

[各論 2 ]  

人支援ロボ ットスーツ " iHALTMJ ・田中一正

レスキューロボットシステム・松野文俊 ・五十嵐広希

レスキューロボッ卜 i T- 53援竜J - 新潟 ・柏崎での災害復旧活動- . 鮒テムザ. ツク

消防用ロボッ卜の現況と将来・田中英夫

ASI MO. 本田技研工業(紛広報部

企 画 施 工 材 料分科会

山附篤人 (大林組) 絞) 1・Aw.n (竹中 E務! 占) 平凹戊良( 大尉レウス工業) 総 元 秀 樹 下 迫 力 (1.昆ω雄投) 占|日. i J ミぷ旧本総合試験所)



建築生産における

自動化・ロボット化の

経緯と今後の展望

前田純一郎
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- はじめに・

自動車や' 屯子部品などの製造業では、 1980

年は「ロボ ッ卜元年」 と呼ばれ、産業用ロボ

ットなどの自動化技術を製造ラインに導入す

ることにより、その生産性を飛躍的に向上す

ることに成功した。建設業においても、自動

化技術による生産性の向上への期待が高ま

り、大手建設会社を 中心に多種多様な建築用

ロボ ッ トや自動化 システムが開発された。 日

本建築学会の調査によると、建築関係だけで

もその数は150機種に上るといわれている 。

しかし、近年その開発 と現場への導入は停滞

を余儀なくさ れている 。一方、製造業におい

ては生産性の向上は1必読しており、ロボ ッ ト

技術も飛躍的に進歩している 。本稿では、建

築生産における自動化やロボ ット化の諜題を

整理し、建設業を取り巻く環境の変化を踏ま

えて、ロボ ットや自動化技術の導入の可能性

と今後取り組むべき方向を考えてみたい。

園建築生産の自動化・

ロポッ ト化の経緯と課題・

自動化・ロボ ット化研究開発の経緯

( '  ) 建築用ロボ ッ トの開発

1980年代の半ばから、 3Kの典型と 言われ

た建設現場の作業環境を改善し、安全生や生

産性を向上させる目 的で建設用ロボットの研

究開発が活発に行われた。 日本建築学会や土

木学会、建築業協会などの学 ・協会にも専門

の委員会が設置され、独自の研究活動を行っ

た。建設省の総合技術開発プロ ジェク 卜や早

稲田大学の建設作業ロボ ッ ト化共同研究もそ

のような取り組みを加速させることにな っ

た。1990年代 にかけて数多くの機種が開発

されている 。建築作業用に限って、 主なもの

を列挙すると、

写真 1

コンク リー卜床仕上げロボッ卜

①躯体用 耐火被覆I次付け、鉄骨溶接、鉄骨

玉技|外 し、鉄筋配筋、コンク リー 卜羽 設、コ

ンク リー卜床仕上

①仕上用 : 外壁塗装、 天井ボード貼り、内君津

ボー ド貼 り、外壁ハンド リング、ガラスハン

ドリング

① リニ ューアル ・解体用 . 外壁塗)1英剥離、鉄

筋コンクリート切断、同捜補強材取付け

④検査 ・メンテナンス 用: 外壁タイル剥副l検

査、ク リーンルーム検査、ガラス清掃、床清掃

写 真 ，ｾ 写真 Ｓ に、清水建設における開発

事例 を示す。ロボ ッ 卜の導入により、悪環境

作業からの解放や労働災害の低減、 施工品質

の確保、また、労務工数の削減や工期の短縮

など生産性の向上についてもかなりの成果を

上げることができた。ただ、 折からの建設投

資の増大による熟練工不足と労務費の高騰と

いう追い風の中にあ っても、得られた効果が

ロボ ッ 卜の導入費用を十分カバーするレベル

に達しておらず、 コスト 的には十分な効果は

上げら れなか った。 しかし、業界にはロボッ

卜技術は今後の生産技術として不可欠なもの

との認識があり、相極的な取り組みが続けら

れた。

( 2  ) ビル自動施工システムの開発

1990年前後からは、ビル工事の全体を対

象とした自動施工 システムを開発する動きが

始ま った。自動化技術に、全天候化技術やプ

レハブ化・ ユニ ッ ト化などの工業化技術、さ

らに コンピュータによる現場情報管理を組合

わせた新しいビルの作り方を提案するもので

あった。建設会社 8社で合計12のシステムが

開発され、適用された現場の総数は30現場弱

に達した 。 写 真 Ｔｾ 写 真 Ｖ に、建設各社の 「 ビ

ル自動施工システム」の開発事例を示す。

写真 6 の 「スマー トシステム」は、清水建

設が鉄骨造の高層ビル周 として、 1990年に

写真2 写真 3

鉄骨溶接ロポッ ト 耐火被覆吹付けロボット



写真 4 写真 5

シャ トライズ工法

(鹿島建設)

A B C S工法 (大林組)

写真 6

スマー トシステム

(清水建設)

開発したものである。

本システムの開発の狙いを列挙すると、

①全天候化により天候に左右されない計画的

な生産が可能になり、休日出勤など労務の

無駄を減らす。

①躯体サイク j レヰ11こ仕上げや設備の楊重を先

行して組み込むことにより、仮設リフトの

負担を軽減し、内装設備サイクル工程の作

業量や時間を低減する。

③躯体サイクルの資材の垂直 ・水平搬送を連

続的に自動運転することにより、搬送効率

を向上させる 。

①接合方法やデザインを自動搬送や据付に適

するように変更することにより、作業効率

を高めると共に、プレハ ブ化- ユニ ッ ト化

技術の導入と相倹 って専門取付工による

作業方式を可能にする。

⑤コンピ ュータにより生産管理、進捗管理、

労務管理などの現場情報管理を統合化す

る。

このようなシステムの導入により、重労働

の軽減に加えて、天候に左右されず、良好で、

安定した作業環境を実現し、施工品質も確保

することができた。さらに工期を短縮し、労

務工数を削減することもできた。

建築用ロボ ットの現状と課題

(  1  ) 開発や適用の現状

現在、建設投資の長期的な低迷が続く中で、

建設各社の受注競争は一段と厳しさを増して

いる。建築用ロボットや自動施工システムの

現場への導入に|探しては、その性能や取扱性、

安全性と共に、コスト効果が厳しく問われる

ようにな った。実用化のレベルに達し、現在

でも現場で活用されている建築用ロボットは

極めて少なくな って いる。1997年の建築業

調査対象とした 10機種の建築用ロボ ッ 卜

に対して、上記の 5つの要因のどれにウエイ

トが高いかの評側を行った ものである 。10機

種総計としては、阻害要因のうち、①のロボ

ット性能 - 能力に関するものが35%、①の現

場条件に関わるものが28%、①の業者との関

係に関するものが15.5%、@ の運用に関する

ものが11. 5%、①の椛工法や需要に関するも

のが10 %となった。ロボ ットの性能、民iJ ち技

術に直接に関わるものが最も多く約 1/ 3 を

協会の調査によると、開発された150数機種 占めている乙とが注目される。

の建築用ロボッ卜のうちで実用化のレベルに

達したものは21機種となっている。写真 7 、

8 は、製作台数が多く、多数の現場で適用さ

れて、実用化に達したと考えられている建築

用ロボ ッ トの事例である。

写真 7

コンク リー ト床仕上

ロボッ卜(鹿島建設)

写真8

鉄骨玉掛外 し装置

(清水建設)

( 2 ) ロボ ッ トの普及を阻害する要因

建築用ロボットが現場に普及するには様々

な阻害要因があり、それが克服できていない

ところに問題がある 。清水建設では、開発し

た建築用ロボット 10機種を抽出し、普及を阻

害する要因の調査分析を行った。阻害要因は、

次の 5 つのカテゴリーに分けている 。表 1 に

分析結果の一部を示す。

① ロボ ッ 卜の性能- 能力に関わる要因作業

能力、施工品質、小型軽量化、操作性など

① ロボ ッ トを使用する現場条件に関わる要

因 : 事前計画、据付・段取省え、汎用性、

安全性など

①サブコンや協力業者との関係に関わる要

因担当者の育成、契約関係、作業者の意

欲など

① ロボットの運用に関わる要因 メーカやリ

ース会社の意欲、保有やメンテナンス体制

など

①建築柿工法や建設需要に関わる要医1: 設計

の適合性、繰返し度、工事量の確保など

表 1 建築用ロボ ッ卜阻害要因の分

( 数字は%) 2 0 0 1 年6 月

機種名 A I B  C I D  E  1  F  G  1  H  1  I  J  

E十

作車区分 限付け ハンドリンヴ コンヲリ ト沼接 細送

ロポットの機

能に関する要 4 0  2 0  6 0  3 0  2 0  5 0  2 0 1 3 0  4 0  4 0  3 5 0  

因

現場最件に関

する要因

3 0  10120 3 0  7 0  4 0  3 0 1 2 0  10120 2 8 0  

間曹要因 サブコンや協

力車者との関

101 0  15 1 1 0  10110 4 0  4 0  10110  

屈因に関する要

ロボットの置

周に閲する要 10120 5110 
。。

10110 3 0  2 0  11 5  

因

禍工法や需要

10150  0120  
。。 。。

10110  100 

に聞する要因

計 100 100 100 100 100 100 100 100 100 100 1. 0 0 0  

( 3  ) 今後の課題

建築作業には、作業の内容が定型化 されて

いない、繰返し' 性が陥保されない、作業の種

類が多く 、内容も複雑である、作業場所が広

く分散している、協調作業が多い、対象が大

型から小型まで分布している、 |当然環境下の

作業が多いなど、製造業に比べて自動化・ ロ

ボット 化の困難な条件が多く存在する。一方、

ロボット技術の研究開発は、近年急速な進歩

をみせており、以前には、現場で要求される

条例ニを満足するセンサやメカニズム、 制御な

どの要素技術が未発達であったが、昨今の先

端的ロボット技術を導入すれば、性能のよい

ロボットを効率良く 実現できる可能性は高ま

っている 。

ただ、近年、ロボット工学の世界において、

製造業の工場以外の屋外作業や人間生活空間

の中では、あまりにもロボ ットにと って困難

な条例二が揃っているために、あくまでもロボ

ッ 卜本体の高機能化を目指すのではなく、ロ

ボットに必要な能力を空間側に分散して配置

することによりロボ ットの負担を軽くし、ロ

ーコストで実用性の高いシステムを目指すべ

13 



きとの声が高まってきている 。

ビル自動施工システムの現状と課題

( 1  ) 現場適用の現状

2000年代 にはいり、各社のシステムの適

用件数は次第に減少 してきた。儀近、現場適

用 された事例 としては、大林組のAB C S工法

がある 。 (写真 5) 本システムは、機械装置

や仮設設備について、施工効率や コス ト効果

を高めるための改善を継続的に積み重ね、 既

に 5現場での適用実績をあげている。 ビル自

動施工システムは、工事全体の計画に関わる

ものであるだけに、現場導入 11寺の意思決定の

バ リアが高い。在来工法に比べて、コス ト的

なメリットの確認はもちろん、施工計画の大

|間な変更、新工法を熟知した専門工事業者と

の連携、機器の運用やメンテナンスを担当す

る技術者の確保など、多くの条件 をク リアし

なければならず、全社的なパックアップ体制

や トップマネジメン 卜の理解と後押 しが必要

である。

( 2 )  (事例研究) スマートシステムの課題と

改善

清水建設のスマー 卜システムは、作業改善

や安全性の向上には 卜分な成果を上げたが、

機械装置や仮設設備は大規模となり、工期短

縮や労務工数削減の効果を考慮、しでも、在来

工法に比べて コス ト的な優位性を権保するレ

ベルには達しなかった。コス ト効果を得る 可

能性は、繰返しの多い大規模な超高層ビルに

限られており、しかもバブル期のように賃金

が高騰した時期には、工数削減による効果も

大きかったが、 1990年代後半から賃金レベ

ルが低下するに伴い、コスト効果も減少し、

抜本的な改善を迫 られた。

そこで、繰返し効果の少ない中高層ビルを

対象とした簡易スマートシステムの開発に取

り組んだ。在来のジブクレーンや天井走行ク

レーンを採用して手動操作とし、 一般的な泊|

圧シリンダーを採用した。 また仮設材は市販

の汎用品を使用した。写真 9 は、簡易化 され

たシステムの内部を示す。 さらに、自動化施

部分を コア部に限定し、 周辺部は在来工法

とする方式も試みた。写真10は、在来工法と

組み合わせた事例である 。 これに加 えて、鉄

骨造趨高層ビル以外への適用拡次を図るため

14 

に、 R C造の高層住宅用のシステムや、鉄骨 ある程度自律的にかつ也統的に動作する人間

構造物( 欽1谷) 周に特化 されたシステムなど の腕に似た機構を持つ機械J と捉えられてき

を開発した。 た。ISOでは、 13 車1I1以上の自 由度を持つ自

写真9

簡易スマ トシステムの内観

写真10

在来工法との組合せの事例

( 3  ) 今後の課題

A B C S工法やスマー トシステムなどのその

後の経過が示すように、全自動化や高機能化

でなく、人間との適切な作業分担や汎用機材

の採用など、 トータルシステムとして効果を

高めるための改善が求められる。 また、今後

は一度基本に立ち返って、建物の作り方から

抜本的に見直す必要もある 。 ビル自動施工シ

ステムにおける「自動化」はあくまでも手段

であり、我々の本来の目的である「ビルの新

しい作り方」を実現する要素の I っと捉え、

工業化工法や情報技術と統合した新たなシス

テムの構想作りが必要と思われる 。

- 今後の自動化・口*、ット化の展望・

本節では、まずロボットそのものの概念、

捉え方の変化 と、注目すべき要素技術の研究

開発の動向を述べた後、建築生産を取り巻く

環境条件の変化を概観し、その流れの中で今

後の建築生産の自動化やロボット 化の可能性

を考えてみたい。

ロボ ッ トから RTヘ

ロボットはこれまで、自動車や電子部品な

ど製造業の工場の中で作業する「産業用ロボ

ット j を中心に発展してきた。「産業用ロボ

ッ ト」は、「人間の代わりに作業する機械で、

動制維11、フ。ログラム可能なマニピュレータ 」

と定義されている 。 しかし、今後は、製造業

の工場内に加 えて建設業や農林業などの屋外

作業空間や、住宅やオフィスなど、の人間生活

空間での活躍が期待さ れている 。経済産業省

では、20世紀の自動車産業に匹敵するものづ

くりとして、ロボッ ト産業の育成に本格的に

取り組み始めており、 2001年 5 月に、 (紛 日

本機械工業連合会と(初日本ロボッ卜工業会に

より、 121世紀におけるロボット社会創造の

ための技術戦略調査報告書」がとりまとめら

れた。 この中で、これまでの狭義のロボ ッ ト

の概念から脱却して、「ロボット技術を活用

した、実世界に{引きかける機能を持つ知能化

システム」と、広い意味でロボッ卜を捉え、

そ の 技 術 の 総 称 と し て 、 RT (Robot 

Technology) とl呼称することを提唱して L、

る 。 ロボッ ト というと ｉｾ 失 ｊｊ 宛ア ト ム」のよう

なSFの世界の話になり )務ちであるため、 RT

という用語により、より現実的な技術として

一般国民の認識を高めるという 一面と、セン

サやアクチュエー夕、移動機梢、画像処埋や

音声信号処理などの要素技術を統合したロボ

ットを含む高機能な機械システムや電気シス

テム、情報システムの創出 を促進する基般の

整備という 側面を持っている 。RTは、近年、

IT (Informat ion  Technology 情報技術) と

共に、 一般的な用語として広く使われ始めて

L 、る 。

RTとして注目すべき技術

今後注目すべき技術としては、センサや移

駁F機構、マニピュレータなど従来からのロボ

ットに固有な要素技術に加 えて、人間の能力

を補完するパワーアシスト技術や、ロボ ッ ト

機能を空間全体に分散して配置する空間 (環

境) 桝造化技術、また、人間型ロボ ッ 卜が人

間と協調するための制御やコミ ュニケーシ ョ

ン技術、さらに人間にとって厳しい特殊環境

下で無人作業するための遠隔操作や制御lの技

術などが挙げられる 。

(1 ) パワーアシスト技術

パワーアシス ト技術 とは、 人間の力をロボ



ッ卜により増幅する、あるいは、人間とロボ

ッ 卜で力を分担することにより、負荷の大き

な作業において人間の肉体的な負担を軽減す

る技術である 。人聞が扱い易い単純な道具と

してのロボッ卜であり、製造業や物流業の重

量物ハンド リング、建設業の資材運搬や組立

て、農林業の重労働などにその適用が期待さ

れている。いずれも、人間の能力を拡大する

使い方のほかに、長H寺聞の無理な姿勢での繰

り返し作業において、人間の疲労を軽減する

ことも可能である。作業員が装着する ウェア

ラブj レ型や自重補償型などのアシストシステ

ムがあるが、近年、ウェアラブル型のシステ

ムが話題となっている 。筑波大学のロボッ ト

スーツや東京理科大学のマッスルスーツなど

が、代表的な開発事例である 。

( 2 ) 空間( 環境) 構造化技術

屋外作業空間や人間生活空間は、工場内に

比べて環境条件が多様で、作業内容も非定型

的で下掛 ｍｾ であり、ロボ ッ トには、最も不得意

な領域といえる 。このような条件下でロボッ

ト本体に高度の能力を要求するのは、いたず

らに実用化を遅らせるだけである 。近年、「空

間( 環境) の構造化 (知能化) J という概念

がクローズアップさ れてきた。「認識」 、「情

報処理j 、「動作」をロボットの 3要素という

が、これは従来のようにロボッ卜に物理的に

一体化 されている必要はなく、空間全体に分

散して配歯されていても良いと考える 。具体

的にいうと、空間に IC タグやセンサ、カメラ、

アクチュエータなと、の機能部品を分散配置し

て知能化 し、センサネ ッ トワークから位置情

報やイベン 卜情報を獲得して、 比較的シンプ

ルなロボッ 卜により多様なサービスを提供し

ようとするものである 。図 1 は、構造化 され

た空間内で作業するロボットのイメージ例で

ある 。シンプルなロボッ 卜が十分に機能を発

揮するためには、ロボッ 卜導入に適した空間

( 環境) 側のデザインも重要なテーマとなり、

ロボットと人間双方にやさしいユニバーサル

デザインの研究なども行われている 。空間全

体を構造化( 知能化) することにより、ロボ

図 1

構造化空間におけるロホ、ツ 卜のイメージ例

( 3 ) 人間型ロボット技術

人間型ロボ ッ 卜は、 1970年代より、早稲

田大学などを 中心に研究されていたが、 1996

年、木田技研工業が人間型ロボットのフルス

ケールモデj レP2を発表し、国内外 に大きな

反響を H平んだ。 さらに、 2000年には、実用

化 に向けた小型 ・軽量の新しいモデル、

ASI MOを発表している。1998年度からは、

経済産業省のプロジェク 卜 「人間協調・共存

型ロボットシステム研究開発」がスター卜し

た。応用研究テーマとしては、プラン ト保守

点検、対人サービス、産業車両代行運i I i 示、ビ

ル・ ホーム管理サービス、屋外共同作業の 5

つを選定して行われた。その中の「屋外共同

作業j では建設作業を取り 上げ、簡易建築物

( プレハブ住宅) の外壁パネルの運搬、経l立

作業を人間型ロボッ卜と作業者が協調して行

うシステムを、安川電機、 川田工業、清水建

設、産業技術総合研究所が共同して開発した。

図 2 はシステムの持見合: を、また、 写真11 は人

間作業者との 協調搬送の状況を示す。

( 4  ) 特殊環境ロボ ット技術

災害対応やその復旧作業など、人間にと っ

て厳しい環境下でのロボッ 卜の研究開発が行

われている 。1999年に発生した東海村のウ

ラン燃料加工工場における |臨界事故を契機に

「原子力災筈対応ロボッ 卜j が日本原子力研

究所を中心に取り組まれた。 また、東京消防

庁や消防研究所を中心に 「消防用 ロボッ卜 j

の研究も進められている 。2002年度からは、

文部科学省の「大都市大震災軽減化特別プロ

ジェク 卜」の一環として、 「レスキューロボ

ッ 卜」なと、の研究が開始された。 ここでは、

セン シンクーや移動機構、空中移動、情報収集、

ッ 卜の負担を1怪減し、ロー コスト で実用的な 環境モデリング、ヒューマンインタフェース

ロボッ トシステムを実現することが可能にな 等が、主要な技術課題となっている 。土木施

る。 工の分野Fでは、雲仙普賢岳噴火災害を契機に

して、火山活動や地震に よる大jJl 棋な自然災

図 2

人間協調作業システムの概念図

写真11

人間型ロポットと人間の協調鍬送作業

警の復旧作業のために、汎用建設機械をベー

スに無人化施工を行う遠隔操作ロボ ッ トの開

発と現場適用が行われた。国土交通省では、

さらに次世代の遠隔操作技術を総合技術開発

プロジェクトとして推進して いる 。

建築生産を取り巻く環境条件の変化

技能労働者の不足は、パフゃル経済の崩壊後

しばらく沈静化 していたが、平成17年には、

再び「不足」 官[1) に転じた。図 3 は、技能労働

者の不足率の推移を示す。不足の度合いは職

種により 差があるが、今後技能労働者の不足

は恒常化することが予想され、技能に依存せ

ず、に施工品質を確保する技術が求められる 。

また技能労働者の高齢化は着実に進行して

Lミる 。最近の輪種別の年齢構成の調査結果に

よると、特に左官工では60%弱が50歳以上、

型枠大工では50 %弱が50歳以上などの現状

が報告されている 。今後、技能労働者の肉体

的な能力の低下をサポートしつつ豊富な紘l験

やノウハウを有効に活用する方策や技術が求

められる 。

"‘》
‘ E  

.... .  

建設投資額

図 3

技能労働者不足率の推移

(2007年版 建設業ハンドフ.ックより )

協 同
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一方、近年現場の作業の安全性向上に加え

て、現場周辺の環境保全に対しでも十分な配

慮が求められる。近隣や第三者に与える不安

感を取り除き、生態系のfl 皮壊などのトラブル

要因の低減に説得力のある具体策を示すこと

が必要で、ある 。

今後の建築生産自動化・ロボ ッ トの方向性

( 1  ) 技能労働者高齢化への対応

高齢化した技能労働者を支援するツールと

して、装着型のパワーアシスト技術の適用が

期待されるが、その建設現場における重作業

への適用性を検証する 必要がある。建設作業

においては、必ずしも装着型である必要はな

いが、自重補償型のシステムによる作業負荷

の軽減も含めて、作業者の負担を減らし作業

効率を高める効果が期待できる 。高齢技能労

働者のノウハウを活用する手段としては極め

て有効な技術と思われるが、 一般的に、人間

の判断をう まく組み込んだ協調系の作業シス

テムを構築する際に重要な役割を果たすもの

と考えられる 。制建築業協会のロボ ッ 卜専l"rJ

部会では、吹付けアスベストの除去作業用ロ

ボッ 卜 に ｊｾ ワーアシスト技術の導入を検討し

た。図 4 は、システムのイメージを示す。

(2 ) 技能労働者不足への対応

非熟練工でも所定の作業品質を確保する技

術 として、従来からプレハブ化、ユニット 化、

部品化などの建築技術が研究されているが、

それに加えて自動化やロボット化の技術も検

討されるべきである。例えば、熟練した クレ

ーンなどのオペレ ータの技能や運転ノウハウ

を機械に組み込み、非熟練オペレータの運転

操作を支援するシステムなどが、建設機械メ

ーカで開発されている 。

16  

図4

パワーアシス卜によるアスベスト除去

イメージ

( 3  ) 建築現場の環境構造化

近年、建設現場においても I Dタグを適用

した検査や進捗管理のシステムの事例が多く

発表されるようになった。I Dタグに加えて、

多格iなセンサやデジタルカメラ、センサネッ

トワーク技術や画像処泊! などの技術などによ

り、現場空間全体が知能化 される。そして、

そのような空間側と情報の授受を行って作業

するシンプルでコスト的にもメリットのある

建築用ロボットの登場が期待される 。2006

年には、 (初日本ロボット工業会の「次世代

R Tの環境構造化に除|する調査研究J の中で、

建設作業現場ワーキンググループにおいて、

R Tを導入した環境梢造化現場の シナ リオ作

成やニーズや諜題の検討が行われた。

( 4  ) 建物のライフサイクル全般への展開

従来の建築用ロボ ットは、主に施工作業を

対象として開発されてきた。今後は、その対

象を、部品の生産、調達、施工、管理、検査、

引渡し後の維持哲' 瑚、運用、調査診断、リニ

ューアル、解体といった建築物のライフサイ

クル全般に拡張するべきである。ロボットは、

単に工事用の仮設機械という考えから脱却し

て、建物のライフサイクルの中で運用される

設備の一部という見) j も必要になるのではな

かろうか。 リニューアル工事は、新築工事に

対して年々その比率を高めており、将来には、

新築工事に近Hi l 剖奨となることが予測されて

いる 。この分野では、既に外壁タイル剥離検

査や外壁塗j摸剥離用のロボットなどが開発さ

れているが、その重要Ｇ性の�Ｇ ｾｬｊ ｉ ｝ に伴 って 、本

格的な研究開発への取り組みが求められる 。

( 5  ) 環境に配慮 した施工技術への対応

ダイオキシンやアスベストの除去などの作

業は、作業員や周辺玖1;31 ; に大きな影響を与え

る危険性をはらんでいる 。このような作業に

おいては、従来から作業員の安全を確保する

ための自動化の効果が認識されており、焼却l

工場などの煙突内のダイオキシンの除去シス

テムや小口径煙突の内部に施工されたアスベ

ストの除去システムなどで具体的な取組みが

行われてきたが、今後ますますこの社会的要

請は高まると思われる。

- おわりに・

ロボットや自動化の技術開発は、これまで

ゼネコンが単独で、メーカと組んで、行うことが

多かったが、研究開発投資にも flj lJ 約のある今

日、そのような取組みは困難になりつつある 。

ゼネコンや専門工事会社とメーカがコンソー

シアムなどの共同開発体制を組み、共通の シ

ステム設計仕様をまとめて、協力しながら試

作から実用化を目指すような体制が必要では

なかろうか。学 ・協会などの公的な機|長!の柏

極的な支援、さらには国の研究開発助成策も

必要になろう 。

建設業を取り巻く環境は、大きく変わりつ

つある。高齢化や熟練工不足は梢造的なもの

になりつつあり、技術の伝承の不卜分さから

品質の確保も重要な謀題となっており、さら

に環境保全に対する社会的な要詰も厳しくな

る。一方、 IT やR Tの技術の発展は目覚し L、

ものがあり、バブルの崩壊以降、停滞を余儀

なくされていた建築生産の自動化・ ロボット

化は、社会的な要詰に応える有効な手段とし

て、再び脚光を浴びる日の近いことを確信し

ている 。

( まえだ じゅんいちろう/ 消水建設側技術研究所)
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カットアンげウン工法

(KC &  D工法)

一人と環境にやさしい

高層ビル解体工法-

小 林 実

第2棟断面図

s  
荷盛伝選

ジャ y キフレームコ

断面図

パース

図 1 コアウオールと荷重伝達フレーム

とれまで中高層ビルの解体はビルの上部か ・解体工事に伴い発生する廃安物を、資源と

ら解体するのが一般的であった。まずタワー してリサイクルするための分別作業を進め

クレーンを設置し、最上階に解体作業を行う 易い。従来工法による内装材リサイクル率

重機を揚げて、上の階か ら}I慎に建物を粉砕 し の標準が約55%であることに対して、今

ながら 地上階まで|年りる工法である 。 聞の工法では約93%となった。また建物

、I l 社は、いわゆる 「だ るま落とし」のよう 躯体を含めたリサイクル率は99%であっ

に、ビルの下階から各階を順次j界体し、地上 た。

レベル付近だけでW( ，体作業を行う鹿島カット ・上層階は、外部足場もなく、外装材もその

アンドダウン工法 ( KC &  D工法) を開発し、

鹿島旧本社ビル 2 株( 第 l 棟・地上17階・高

さ65m、第 2練: 地上20階・高さ 75m) の解

体工事に採用した。高層ビルへの適用は| 立界

で初めてとなる 。

- 工法概要・

本工法は建物の l 階の全ての柱部分に油圧

式のジャッキを設置して、 2 階以上を支持し、

ままで下降させることができるので、特に

市街地での工事において は近隣への不安感

を:trflft 刊できる。

・建物の上| 溜に昇って解体する作業工程が削

減されるため、高所作業や落下危険性に対

する安全性が向上する。

・従来工法では高層階からクレーンやエレベ

ータで腐材を下に降ろしていたが、今回工

法では地上近くに降りてから搬出で、きるた

1階部分の柱を切断しては、ジャッキの伸縮 め、荷降ろしの手聞が省け、効率的に作業

を繰り返して、上層階を下降させ、梁や床を が行える 。

解体する。 この作業を繰り返すことにより建 ・常に固まれた中での作業となり、 解体現場

物を下階から }I 頂に解体する。(写真 1 、写真 2 、 がいわは淵境に酌，官、した工場のように機能

写真 3 ) する。

本工法では、建物の基礎部分と上部構造が

11溜で切断された状態となる 。そこで建物が

地震時に転倒する乙とを防止するために建物

内部に「コアウオールJ を構築し、建物基礎

部分と解体する地上|箱とを「荷重伝達フレー

ム」で連結させ、 Wtイ木作業中においても既存

建幼と同等の安全性を確保する。 (図 1)  

また早期地震警報を活用した各種制御シス

テムを組み込み、解体工事中の安全も確保し

ている 。

- 特徴・

本工法には、以下のメリッ 卜がある 。

・下層階で梁 ・床 ・外装の解体作業を行うた

め、! 騒音や粉塵の飛散抑制など、環境に与

える jfe響を低減できる。

- 今後の展望・

木工法の適用対象としている建物は、 20階

建て程度の鉄骨造ラーメン構造だが、今回の

工事で得られた技術的知見をもとに、環境配

慮 ・施工効率の向上、コスト低減など、本工

法の更なる展開を図り、将来の超高層ビル解

体に向けて汎用性を高めていきたいと考えて

L 、る 。

( こ ば や し み の 印 刷 設(附建築管理本部s ¥ 

建築技術部技術コンサルグループ l

写真 2 写真 3

油圧ジャッ キ ( 1階) 梁床解体 (2階解体作業階)

写真 1 ジャッ キダウン工法を適用したビル解体施工例

建 築 と 社 会 ' 2∞8.11 17  



タワースマート

システム

在田浩徳

写真 1 工事状況

18  建築と社会 ・2∞8.11

- はじめに・

携帯電話に代表される移動通信機器の普及

にはめざましいものがあり、通信エリアの拡

大 ・安定化を目 的にその通信拠点となる施設

が盛んに建設されている 。通常、これらの施

設には大規模な通信欽搭が椛築され、鉄塔本

体に外装を施すなどして、地域の景観や環境

との調和を重視したデザインが積極的に導入

されている。

これに対し鉄j谷工事は、高所で足場の悪い

状態での作業を強いられ、施工中の周辺環境

への園町品墜落災害、飛来治下等の安全面で

十分満足で、きる状況で・はなかった。

タワースマートシステムによる鉄塔工事

は、従来工法の課題をクリアし、狭い敷地、

マイクロ波等の近桜による上空制限下でも、

安全に快適に作業できる関境を提供可能な技

術である 。

- 工事概要.

タワースマートシステムが採用された工事

は、京都駅の南、名神高速道路の京都南I Cの

近くに位置する、 iNTT DoCoMo関西・京都

ビル鉄塔新設工事」である (写真 1) 。新設

鉄塔の隣には、 NTTコミュニケーションズの

鉄塔があり、ここから北 *方向の比叡山のア

ンテナに向けてマイクロI皮を飛ばしている。

工事中にクレーンがマイクロ波を遮ること

がなく安全に作業できること、合わせて隣の

敷地や道路の占有を極) J 避けることが、タワ

ースマート採用の汗対にあった。

- システムの概要.

(  1  ) 構成とねらい (図 1)  

タワースマートシステムは、「揚重 ・搬送

システム」、「外周誕生システム j 、「クライミ

ングシステムJ の 3つのサブシステムで構成

h 外周養生システム

される。設置スペースを低減するため、シス

テム全体を鉄塔本体に支持、クライミングす

る方式を採用し、作業時の墜落 ・落下に対す

る安全確保のため、システム全体を磁う外周

誌・ ｾｴ を設けて高所でも安定した作業空 間 を 確

{以できるようにした。その結果、 補強を施す

ことなく鉄塔本体の構造耐力だけでシステム

が設置可能になるとともに、雨 - 風の影響も

少なく、品質を確保しつつ安全に工事を進め

ることがで、きた。

( 2  ) サブシステムの概要

a. 揚重 ・搬送システム

資材を 地上約100mまで垂直脇工E後、荷

の吊り替えなしに水平搬送し、胞工 ｉ ｾｾ の所

定位置に搬送可能な機能を有している 。本

システムは鉄塔外周凹隅に配世された 4

木のマストで支持され、 10. 5mまでの鉄

骨柱を水平搬送できる高さを有している 。

オペレーターは施工階に位置し、実際の吊

り仰の動き、作業員の作業状態を直接目視

しながら、合図を交わして操作を行なう 。

b. 外周養生システム

作業エリアの外問、頂部、床の 3 ヶ所の

誕生材で桃成される。外周部はJ湯豆 ・搬送

システムを支える 4本のマス ト廻りに、地

上100mの風圧に耐えうる銅製の 卜ラス 材

を配置させ、その全面にメッシュシートを

被せ、外部からの明るさを確保しつつ、雨・

風が作業エリアに侵入しないようにした。

ｉ ｽｾ 百 Ｑ Ｉ については、中央部から両サイドに勾

配を設けてシートで覆い、雨水が作業エリ

アに侵入しないようにした。床について

は、施工階レベルに位置する上部ベースと

挫て方完了した鉄塔内部に隙聞のない段

差レスの作業床を設け、作業員が常にフラ

ッ トな床上で作業できるようにし、尚所で

も 1 1桔床上作業と同等の作業性を確保し

た。

上部カンヌキ徳吉 上部ベース上昇 上部カンヌキ入リ後、 システム上昇後、

C クライミ〉グシステム

図 1 システム構成

下部カンヌキ抜き 下部カンヌキ入り

図 2 クライミング手順



c . クライミン グシステム (図 2)  

マスト下部に取り付けられた下部ベース

と、下部ベースから 4本の油圧シリンダで

支持される上部ベースで、構成される 。上部

ベースは油圧シリンダの動きに応じ、ガイ

ドローラーを介してマストに沿って上

昇・下|準できるようにな っている 。各ベー

スには、鉄塔の梁に ，':1:' ，し入れ可能な伸縮式

のカンヌキ材があり、乙のカンヌキ材を梁

上に位置させて鉄塔本体に支持するよう

になっている。通常作業時は下部ベースの

カンヌキ材を梁に預けシステム全体 を支

持するが、クライミング時には、カンヌキ

材の出し入れと上部ベースの上昇 ・下降

動作で、各ベースを梁に交互に預け、尺取

り虫の要領でクライミングを行なう 。

- 工事内容・

( 1  ) 施工手)1頂( 図 3)

下層部の鉄骨柱重量が一般部より重く、ま

た、最下部のプラットホームをタワースマー

卜システムの組立・解体作業床として活用す

るため、 l 、 2 節の鉄骨は敷地内に設置した

200tjjlj圧クレーンで施工した。システム組立

て後、柱 l 節毎の建て方とクライミングを交

互に行ない、プラッ トホームを除いた j苔体本

休の工事を行なった。最頂音13の小鉄塔完成後、

最下部のプラッ トホームまでシステムをクラ

イミングダウンさせ、揚重 - 搬送システム、

外周養生システムの 2つを解体した。その後、

残ったクライミングシステム上部にプラット

ホームの平面寸法に見合う作業構台を取り 付

け、 l 段分のプラッ トホームの資材を投入し、

再度クライミングを行なった。同様の作業を

繰り返し、最上部のプラットホームから順に

下方のプラットホームを構築した。

( 2  ) 準体工事 (写真 2 )

塔 ｻ 本は、全天候型の作業空間内でｾて方作業

小銭活

を行な った。鉄骨等の資材は、吊り替えなし

で施工階の取付け位置に搬送され、作業員は

隙間のない作業床を移動し、あたかも l 階床

上と同じような感犯で作業を進めた。柱上音13

の高所作業は、システム 内に設置さ れた足場

を使って、安全に確実に作業を行なった。建

て方後のi容桜、浴射( 溶接部位に現場で行な

う耐食を目的とした表面処理) 、塗装作業も 、

雨、 Jilll の影響を受けることなく、予定通り作

業を進める乙とができた。鉄骨建て方~塗装

までの一連の作業を柱 l 節毎に繰り返し行な

う手順で、安定した足場、養生材 も毎回同 じ

ように確実に準 備 さ れ るため、 Ｙｾ Ｑｬ日 の安

定した施工サイクルで工事を進めるごとがで

きた。最頂部の小鉄塔を構築した後、屋根シ

ートを撤去し、上部を開放状態にしてシステ

ム全体をクライミングダウンさせた。

( 3  ) プラ ッ トホーム工事 (写真 3 ・写真 4 )  

準備作業として、システムを組立てた最下

部のプラ ッ トホーム上で、揚重 ・搬送システ

ム、外周主養2生システムのj解W

たクライミンクグ余システム上部に作業構台の取

付 けを行な つた。プラットホームの施工は、

この作業構台に資材を一括取り込みし、所定

位置にクライミングした後、作業員が構台上

に乗り込み、 j苔体本体から約 4 m跳ね出 した

鉄骨の組立てを行なった。塔体工事と異なり 、

天候不良による作業中|析が 3 日ほどあった

が、 mf本から跳ね出 した音阿立でも常にフラッ

トな床上で作業ができ、従来工法に比べ作業

性の向上、安全{確保の而で大きな効果が得ら

れた。一つのプラットホームが完成すると、

作業桝台を- s . クライミングダウンさ せ新た

な資材を取り込み、上から下に順番にプラッ

トホームをl1l i築した。プラットホームの完成

に合わせ、塗装の補修工事を上部から順に施

し、最終仕上げを行なった。

作業構台

J  

プラ‘ ノトホム

J  

圃タワースマー卜を採用して・

( 1  ) 適用の効果

高所で足場の悪い作業環境ゆえ、作業足場

の設置、飛来 ・落下の安全対策を施すにも危

険作業をともなう鉄塔工事において、作業エ

リアの外周を完全に担った作業空間を提供

し、作業に必要な足場も一体化 して工事進捗

とともに一括で設置替えできるシステムは、

これまでの鉄塔工事にない画期的なものと言

える 。 また、雨 ・風の影響を受けることが少

なく、溶接、溶射等の品質確保 も容易になる 。

何よりも天候不良による工事中断が減り、工

程管理がやり易く、工期の遵守も容易となる 。

高所からの墜落・飛来落下の危険も低減で

き、工事中の安全性も大きく向上した。

( 2 ) 今後の課題

従来工法に対し、品質確保、工期遵守、安

全性向上の而では大きな優位性 を得ら れる

が、 一番の診R題はシステムにかかる コス トで

あると言える 。鉄塔自体も高さ、形状とも様々

であり、建築生産分野では、 一つの生産機械

システムを広く適用展開するには、機器仕様、

フレーム構成等にフレキシブル性が強く求め

られる。今回行なった「既存タワークレ ーン

のマス トを転用する」など、 机成機器に既存

部品、 一般汎用品を採用するなどの創意工夫

もさるととながら、鉄塔新設工事だけでなく

解体工事にも市場ターゲットを広げて考える

ことは、今後とも重要と考える 。

Ｈざ ｌ 、たひろのり Ｏ ￌＧ ， Ｇ￭ 水弘ｾ 設 Ｈ 船生産技 術本部機械技術部 Ｉ

l、2 節建方 システム組立 i語体の理方 小銭培組立 システム下陣 作業備古取付プラットホーム取付 写真 2 塔体工事 写真3 外周養生解体 写真 4 プラ ットホーム

図 3 施工手順 工事全景
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移動架構工法の

変遷と「多段階

リフト下ソプ工法J

の開発

嘉本敬樹

- はじめに・

ＱＹＸＰ 年代以降、健康 Ｍ スポーツ ・ 余 Ｂｉ ｾ 、

さらに環境との調和などのニーズと、都市が

全国に拡大していく流れが相候って、体育館、

ドーム型球場、多目的ホール、大型駅舎、空

港施設など大空間構造物の需要が増大してき

た。大空間構造物の施工には、乙れまで大量

のステージを架けて高所で部材を組み立てる

工法がとられてきたが、高所における安全性

の確保や、短工期化、低コスト化の厳しさが

増してきた結果、こ のような課題を同時に解

決できる新工法の確立が求められるようにな

った。

このニーズに応えるため、 「リフトア ップ

工法」、「プッシュアップ工法」、「トラベリン

グ工法j の 3工法を基本とする「移動架橋工

法j が開発され実用化されている。これ らは

いずれも、大架構の屋根や床などを含む架橋

の一部あるいは全てを水平もしくは垂直方向

20 建築と社会 ・2∞8.11

に移動させるものであり、施工条件に応じて

最適な工法を選定する。「移動架橋工法j は、

時代の要請に応えた大空間構造物施工のトー

タルシステムであり、作業の安全性確保、工

期の短縮、コストの低減などに多大な成果を

あげている 。

本稿では、上記 3工法の特徴を主な施工物

件を例に挙げて紹介すると共に、リフトア ッ

プ工法を世界初の 3棟連結ー劃包高層マンショ

ンに適用した「多段階リフトアップ工法j の

実施について報告する 。

. リフトアップ工法圃

リフトア ップ工法は、 地上で組み立てた大

架構を、本設柱( あるいは仮設柱) に反力を

取りワイヤ等で吊り上げる工法で、この原理

は1913年にアメリカで考案されている 。一

方、わが国では、 1958年に東京タワーのア

ンテナ部がリフトアップ工法により施工され

いられるほか、 図 2 に示すようなパンタドー

ム構法の建物の施工に最適な工法である 。

1975年に東洋鋼銀下松工場体育館の建設

で本工法が採用されて 以来、 1983年の神戸

市 ワール ド記 念 ホ ー ル の パ ン タ ド ー ム

(1，450t) 、1994年のなみはやドーム (1，670t) 、

2000年の 日石三菱下松石炭中継基地 (6，500t)

などの施工実績がある。

- トラベリング工法・

トラベリング工法は、検引き工法、スライ

ド工法とも呼称され、構造物の周辺に敷地の

余裕がなく、またクレーンの作業に制約があ

る場合などに最適な工法である 。本工法では、

図 3 に示すように大架構をいくつかのブロッ

クに分割し、クレーン作業が可能な場所で 1

ブロックずつ組立て、これを順次検移動させ

ながら架設してL 、く 。よって、組立て場所を

一定の場所に固定できるため、営業や生産施

ている 。建築においては、 19621: [三銀座三愛 設に与える景継を最小限lことどめて、新築 ・

ビルで、 5 階から R 階までのスラブを、先立 増築が可能である。

でしたコア鉄骨から吊り上げたのが最初であ 1989年に竣工した横浜アリーナ (3，070t)

る。その後、施工監視 - 制御システムの開発

を経て、 1992年には梅田ス カイビル (図 1)  

で:' 1，040t 、147mという空中庭園のリフトア

ップに成功。 さらに1995年にはナゴヤドー

ムで、 世界最大級の重量10，300t のドーム屋

根をリフトア ップした実績がある。

. プッシュアップ工法・

リフトアップ工法が柱の上部から大架構を

吊り上げるのに対して、大架橋をジャッ キな

どを用いて下方から押 し上げるのがフ。ッシュ

アップ工法である。この工法は、 リフト アッ

プ工法が採用できない場合( 揚体より高い位

置に反力を取ることができない場合等) に用

リフテインク

ウインチ

図 1 リフトアッフ.工法 (梅田スカイビル)

のトラベリング工事にあたっては、ダブルシ

ュー トラベリ ング工法、大ブロ ック連結 卜ラ

ベリング工法が開発され実施された。1994

年、 小田急電鉄相模大野駅ビル (2，868t) に

おいては、列車運行中の畳間に、鉄道軌道上

の大架椛 卜ラベリングを成功させ、本工法の

信頼性が高く評価 された。

- 多段階リフトアップ工法圃

移動架構工法の歴史は、東京タワーの建設

工事から数えて50年の節目の年をむかえる 。

この問、油圧ジャ ッキ、滑りシューの改良、

図2 プッシュアッフ.工法 (なみはやドーム)

図 3 卜ラベリンク工法 (新幹線博多駅ビル)



表 1 建物概要

建物名称 アイフンドタワース力イクフブ

建 築 地 福岡県東区照葉3 丁目

建 築 主 新栄住宅株式会社

設計監理

竹中工務庖・司建築設計事務所

設計監理共同企業体

自芭 工竹中松本建設工事共同企業体

建物用途 共同住宅

階 数 地 下 1階、地上42階

最高局さ 145. 3m 

建築面積 6 ，997.5 8 m
2  

延床面積 6 0，831. 26m
2  

街道種別

鉄筋コンクリート造

鉄骨造、鉄骨鉄筋コンクリー卜造

街道形式

耐震竪を有するラーメン橋造

基礎免震構造、制lj N備造

基礎形式 鋼管場所打ちコンクリート弧底杭

言|測管理技術の進歩、制御システムの開発な

ど、様々な要素技術の発展と共に日々進化し

てきた。

以下では、 2007年- 2008年にアイランド

タ ワ ー ス カ イ ク ラ ブ (表 1 ) で、掲J包 し た リ フ

トア ップ工事について報告する 。この建物は、

地上42階建てのスレンダーな 3械の超高層

建物を、 3層のスカイガーデンによって連結

するという世界初の桝造形式を持つ免震 ・制

脇国高層 R C造集合住宅である。

図 4 に示すように、各棟は l 辺約21mの正

方形をした平面形状で、アスペクト 比は 7 程

度と大きく、各棟単独では構造的に成立し難

い形状である 。そこで建物中心に対して各棟

を120。回転配置し、各棟を 3 箇所のスカイ

ガーデンで連結する乙とによって、水平方

向・ねじれ方向の剛性を向上させ、市捜安全

性と居住性を高めている。スカイガーデンは

鉄骨' トラス造で、 15F '  26F  '  37F の床レ

ベルに連結され、緑豊かな コミュニティー広

場としても利用される。

施工中に発生しうる地震に対しては、各都ｾ

が単独で自立できる限界高さを解析により求

め、それまでに 3棟を連結する必要があった。

そこで、躯体工事のタクト工程 6 日ピ ッチを

中断せず、安全な施工を行なうため、直下層

にて外装パネルまでの施工を完了させたスカ

イガーデンを、約30m上部に吊り上げる乙と

を繰り返す、 「多段階リフトアップ工法J (図

5 ) を開発した。

リフトア ップ工法自体はこれまでにも多く

の実施例があるものの、今回のように本体の

主架構がR C造で、あるケースは少ない。高密

度に配筋されたPCa部材に、リフ トアップ荷 工法などへの展開も期待できるものとなっ

重を受ける鉄骨ブラケ ットをアンカー固定さ た。

せることが困難であ ったた め、Ｊｾ聞に架け渡

した 3 台の リフティングガーダー( 仮設鉄骨)

の上に各 2 台の油圧ジャッキを配置し、 6 点

吊りのリフトア ップと した。ジャッキシステ

ムは、工程上の制約から 1 日でリフトアップ

を完了する必要があったため、高速リフトア

ップ( 毎分25cm) が可能なダブルツインジ

ャッ キを採用した。

実施した 3 回のリフトア ップに |祭しては、

司令室に設けた制御盤とパソコンにて荷重と

変位を集中制御し、高さ約30m、重量約300t

のリフトアップをほぼ計画どおりの時間( 3  

- 3.5時間) で完了することができた( 写真

1  ) 。 さらにスカイガーデンにおける高所作

業の削減とともに外部足場が不要となり、安

全性・生産性が著しく向上した。今回の多段

階リフトア ップ工法で得られた成果は大き

く、リフ トアップのみならず、 トラ ベ リング

図 4 構造概要

ハイブリッド車砲免震

調・1 I 所打ち

コンクリート描底抗

- 今後の展開.

今後の移動架椛工法は大空間構造物の施工

に限らず、鉄道上空の有効利用や、建物を使

用しながらの増・改築工事、歴史的建造物保

存なと、のニーズに対応する技術として発展し

ていくと予測される 。また前章に示した免震、

制振機能を組み合わせた複雑な架梢形式の構

造物の施工に対応し、高い施工品質、高い生

産性、安全性を確保する工法として期待され

る。

これまで蓄積してきたノウハウと経験を活

かし、新しい技術と融合させることで、さら

なる進化を遂げた移動架構工法を実現するこ

とが求められている 。

( か川山もと けいじω Wゆν/側酬竹作刷附仁司中l' ヱ務棚庖 技附附附F術術例1町附附i川町

新 生産システム lI部i百郁1郁i門 U砂研j庁f究只 l

図5 多段階リ フトアッフ. 概要

a) 第 1回L U完了 b) 第2 回LU完了 c) 第 3 回LU完了

写真1 リフトアッフ.状況
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スリップフォーム工法

淀 川 桂

22 建築と社会 ・2∞6.11

- スリップフォーム工法とは・

スリップフォーム工法は、型枠 ( Form) を

ジャッキによりコンクリー 卜の表面を滑らせ

( Slip) 上昇させながら連続的にコンクリート

打設を行L 冶構造物を梢築する工法で、もとも

とヨーロッパで考a 案された。日本でも昭和初

期に、手動ジャッキによる単純な機構の装置

を用いた施工記録が残っており、建設業にお

ける「機械化J の先! 据けと言えよう 。その後

昭和]40年代中頃、ゼネコン各社が油圧ジャッ

キによる上昇 ・直径 ・壁厚寄与: の調整機構を備

え「機械化 ・自動化」した工法を、 ドイツ ・

スウェーデンなどから導入した。大林組では

独自に改良を加え、複雑な形状変化に対応で

きる型枠機構と、高度に自動化した精度管理

システムを備えた iNewスウェ トー工法j を

開発 ・保有しており、 68件の適用笑顔がある。

・スリップフォーム工法の特徴・

(  1  ) スリ ップフォーム装置の概要

スリップフォーム装置は図 1 に示すように、

主に①型枠①鉄筋組立 ・コ ンク リート打設-

壁面補修等の一連の作業を行う作業床①型枠

および作業床を支持するヨーク①装置を上昇

させる上昇ジャッキ① ジャッ キの反力材とな

り作業時の全ての鉛直荷重を支持するロッド

①平面形状を変化 させる各種調整機品⑦形状

変更の反力材となるビーム③ コンクリー卜・

鉄筋等の揚重 ・分配設備により枯成される。

さらに、これらの装置をリアルタイムで計

測・制御する精度管理システムや、コンク リ

ートの若齢強度を算出しj悦型時の初期圧縮強

度を管理するシステムを備え、機械化 ・自動

化・ 省力化が図 られている 。

げ用クレーン44グペ

指令室、

E 誼翠冨 子 λ

ビ ー ム ｾ ｲｩ L!.. .L.. 

会

( 2  ) ス リップフォーム工法のメリ ッ ト

スリップフォーム工法には、以下のような

特徴があり、工期短縮や品質と安全性向上の

面で大きなメリットがある。

- 連続施工により 打継ぎのないコ ンクリート

を構築できる

.  i滑らかな形状変化に対応可能で、自由な形状

のコンクリー ト構造物を実現

.  1 日に数mというスピード施工が可能

- 装置と一体で上昇する安定した作業床上で

安全 ・確実に施工できる

( 3  ) ス リップフォーム工法の適用範囲

煙突・サイロ ・高架水槽・管制塔 ・電波

塔 ・展望台 ・橋1Jt. 11 ・ビルのコア等. . 自由な形

状のR C造塔状椛造物に適用でき、円筒形ば

かりでなく、 図 2のような特殊形状も施工可

能である 。

口。
a  糸巻き形 b  変六角形

c  台形 d  変形惰円形

図 2 特殊形状構造物の施工例

ロッド

日

U

U

 
図 1 スリップフォーム装置



- 精度管理システム・

さまざまな形状調整機桃を備えるスリップ

フォーム工法における粕度管理は、特に特殊

形状構造物の施工時には重要な課題となる 。

このため、コンビュータと各種センサーを用

いて高度に自動化した精度管埋システムを備

えている。 (図 3参!:! 資)

見 ｉｾ 体高さ ・ 形状 ・ 壁Ａ享 ・ 勾配・中心位置の

ずれおよび気象' 情報等、施工中のあらゆるデ

ータが自動計測され、指令室のコンヒ。ュータ

で計算 ・表示される。 (写真 1 参照) このシ

ステムにより、スリップフォーム装置をリア

ルタイムで臨視 コントロールすることがで

きるため、傾斜tな形状の梢造物を高粕度に施

することが可能となった。

写真 1 精度管理システム表示例

- スリップフォーム工法の応用例・

( 1  ) スリ ップア ップ工法

「スリップアップ工法」は、 R C塔状梢造物

を短工JtHで施工する「ス リップフォーム工法」

と大型鉄骨屋根を地上で組み立て所定の位置

までヲ |き上げる「リフトアップ工法」を一体

化 した、画期的かつ合理的な工法である。

スリ ップフォーム装世に欽骨屋根を搭載し

て同時に上昇させるため、大規模な石炭サイ

ロ等の建設に①工WI短縮②品質向上①安全性

向上等のメリットがある。一方実施にあた っ

ては、大 ｾ［ｊ ｩＧ ｬ ｴＺｦ重泣欽 Ｇ ｩ Ｇ ｾ を支持するスリップフ

オーム装置および接続部の詳細検討や、 地

震 ・風等の施工中の水平力に対する若齢コン

クリー卜強度の検討が必要となる 。

写真2 スリ ッフ.アッフ.工法施工例( 中央)

( 2  ) スリ ッフ。ジ‘ ャ ンプ工法

「ス リップジャンプ工法」 はスリップフォ

ーム装置を用L 、てジャンピング方式の施工を

行う工法である 。一般にスリップフォ ーム工

法は鉛直方向のRC壁を急述施工するために

有効な工法であり、フロア毎の梁 ・スラブ等

水平取合いの多い建物ではメリットが得られ

にくいが、スリップフォーム工法の型枠機構

を応用 し、微妙に壁勾配が異なる滑らかな世l

面を持つ建築物に適用した。在来工法と 比べ

て l ロットごとの型枠の外しおよびリセ ッ ト

が不要のため、型枠工事の省力化につながる

事例もあり、特殊形状のRC建築物に対して

適用検討の余地がある 。

写真3 スリ ッフ.ジャンフ.工法施工例

( 3  ) ハイブリ ッドスリ ップフォ ーム工法

「ハイブリッドスリップフォーム工法j は、

山間部の高刷出l特有の施工条件を考慮して考

案された工法である。 (旧日 本道路公団殿と

共同 開 発Ｉ従来の 柿Ａ日 ｾｈ ［ ＢＢ ｩ 造に替えて施工のた

やすい梢造=1鋼管 ・コンクリート複合構造j

を用い、その構造に適した施工法= 1ス リッ

プフォーム工法J を組み合わせることで、大

rpmな省力化を実現している 。先行鐙方した鋼

管から 吊り降ろしたPC鋼より線を介して支

持されたスリップフォーム装置により、コン

クリー 卜工事を行い、鋼管 ・コ ンクリー トの

一体梢造 とする。ス リップフォーム装世はコ

ンクリート 打設終了後リフ トダウンを行 L、地

上で

写真4 ハイブリ ッドスリ ップフオーム工法施工例

- 将来への展望・

近年、高性能の混和剤や添加材の研究を背

景に高強度コンクリートが開発されると同時

に、鋼材価格の急激な上昇や需給環境の逼迫

により、鉄筋コンクリート造が見直されてい

る。また、環境意識の高まりとともに、煙突 ・

サイロ ・各種タワー等にも機能性だけでなく

美観 ・周辺環境との調不[1. ランドマーク性な

どが求められている。

スリップフォーム工法は導入以来約40年

を経て、 H寺代のニーズに応じた綴々な技術開

発を加 えながら、各種コンクリー 卜梢造物を

由な)1ヲ状で、高精度に施工で、きる工法として

定着してきた。 さらに、精度管羽! システムや

機械式型枠機構等の個々の要素技術や、施工

性および品質向上を目指したコンクリートの

研究などの周辺技術は、 一般建築工法にも応

用 ・活用されている。

建設業における機械化 ・自動化・ロ ボッ ト

化は、建築物が一品生産品で、あるため鮒しい

側面があるが、13KJ と言われた作業開境 ・

熟練労働者の高齢化 ・若年労働者の建築離れ

等の解決策として、積極的に取り入れるべき

と思われる 。

スリップフォーム工法は、形状の自由度の

高さ ・施工精度の向上に加え、機械化による

省力化・ 作業の安全性の向上が図られ、今後

も新たな技術の展開 ・さらなる 用途拡大が期

待される。

(よどがわ かつら ＯＨ 船大林組ｾ築本部特殊工法部Ｉ
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全自動油圧式

コンクリート

圧縮試験装置

森 智 司

現在当副総所では、本部中央試験室・大淀

試験室・堺試験室・京都試験室- 加古川試験

室および神戸試験室の 6 試験室において、

rb 10cm X  20cmのコンクリー 卜圧縮試験を年

間約21万件 (63万本、平成19年度実績) 実

施しており、このほとんどは全自動圧縮試験

装置によるものである 。

コンクリー卜圧縮試験の自動化への歩み

は、 1982年から始まり、当 H寺施設整備とし

て試験業務の迅速化 ・能率化 均一化を目的

に計画した、全自動100tf 油圧式コンクリー

卜圧縮試験装置を同年度 3 月に堺試験室に導

入し、コンクリー卜圧縮前段の自動化に成功

した。 しかし、当時この装置は非常に高価で

あり、大きな設置面積を要することから、全

ての試験室( 当時神戸試験室を|徐く 5試験室)

ンダ一式油圧回路 ・ポンプ+ 圧力チェック

圃装置概要・ 弁イ寸き回路圧力センサー: 歪みゲージ式

本装置は、耐圧試験機 ・供試体供給ワーク その他位置ずれセンサー付

ローダー・データ処珪犠置( 試験室内J { ソコ 2) 計装部機能. 油圧制御( ノ' I ) レブコント

ン) から梢成され、試験の流れは、以下の通 ロ ー ル に よ る 圧 力 制 御 機 能 ) PL C 

りである( 図 1、写真， )  0  (Programmabl e  Logi c  Controler) 制御方式

- ワークローダーに平面度チェックをしなが

ら供試体を試験)1僚に並べる 。

・試験室内J { '.) コンで試l淡計画ファイルを作

成( 供試体の情報を入力 コード番号、日平

び強度、設計強度、混和剤の種類、材齢、

機器問通信: データ処理PC L AN接続

ワークローダ- PI O接 続 荷重 表 示 デ ジ

タル表示 1999.9kN 分解能 O.l k  

負荷速度表示: 99.9kN/ sec ( 但し ゅ100

mmI: 

養生方法等) し、順に測定開始命令を試験 上において指示値の土 1 %以内 レンジ切

機に発信する 。 替 : 500/1000kN 2段 切 替 表 示 モ ー ド 切

・供試体用ワークローダーは、試験機本体と 替. ピークホールド ON/ OF F 荷重パ ック

の通信により、供試体を順次供給し、同時 アップメモリーカード

に l 本前に試験を終了した供試休を排出

し、排出された供試体はベルコンで廃材置

き場へ自動的に運ばれる 。

・耐圧5ね犠機は、ワークローダーから供給さ

れた供試休を J IS A  1108の試験方法によ

り自動で圧縮強度試験を行い、測定した最

大荷重を事務所内パソコンに通信する 。

・試験室内パソコンは、受信した最大荷重か

ら圧縮強漉を計算、記憶 ・表示させ、報告

書 を作成する 。

今回導入した装置は、計装部をパソ コン制

御lから PLCffl lj 御に替えた結果、載荷速度を

管理し易すくし、強度の高い供試体が爆裂し

ないように改良したものである。また、試験

中に荷重と耐圧試験機、ン リンダーの動きを監

視し、供試{ 本のひずみが急激に増加し始めた

H寺点で油圧バルブをロックする機能を付加 し

た (図 2 ) 。

圃仕様・

〈耐圧的験機〉

(試験供試休供給ワークローダー〉

対応供試休サイズ ゆ100mmX高さ 200mm

スト ック数 : 6本/ 列 X13列=78本 搬 送

部: エアーシリンダ - 2段駆動試験機直前

待機機能付き 計装部 : PLC制御方式

〈データ処理装置( 事務所内設置用) )

OS  :  WindowsXP ソフト : 専用データ処

理プログラム

- あとがき・

本装置は、これを導入したことで目的とし

ていた百点肢の迅速化・ 能率化 ・均一化が図ら

れ、試験担当者は時間的な余裕が得られたと

ともに、 5式l験そのもののヒューマンエラーが

減少した。 しかしながら、偶然によるゴミや

コンクリート破片の挟み込みなど、本来の強

度が得られない事態の発生等、完全とは言え

ないケースが考えられる。最終的には、試験

前の準備とチェ ックの徹底、異常時の判断能

力等、試験要員の技量が重要と考える。

に導入することは蹄路され、しばらくは全試 1  ) 試験機本体負荷方式 . 油圧式最高圧

験室に普及出来なかった。 しかし、その後の 力 3kPa以下 最 大 容 量 : 1  MN (1000kN) 

制験依頼の増加に伴い試験の自動化が避けら 負荷方法 自動/ 手動切替構造. 下部シリ

れな くなり、 官Il i格の低減 ・設置面柏のコンパ

クト 化に成功し、 1991年から各室に 2 台ず

つ、少しずつ改良を重ねながら導入してゆき、

1995年 に は 上 記 5 試験室全てに、また、

1998年には新設の神戸試験室に導入した。

ごとでは、昨年度末に導入した最新の全自

動1000kN油圧式コンクリー卜圧縮試験装置

を簡単に紹介する 。

24 建築と社会 ・2∞8.11

十 一山 岨f且

明恒
図 1 試験機の概要 写真 1

(もり さとし/ 財 団 法 人 日 本 餓総 合 試 験 胤 験 )

研究センター材料剖Irj ' l 央試験室室長 l

350 

シリンダー変位占 ( mm)

図 2

荷重 (p) ーシリンダ一変位 ( δ)

関係( 一例)



スとしている 0

・フロント( 腕) は、右腕は高所作業とハン- 開発の背景・

ドリング等の軽負荷を主目的としてミニシ ョ近年、地球温暖化・ 資源枯渇など地球環境

ベルZaxis35U木造家屋解体機を、左腕はブ問題のクローズア ップとともに循環型社会の

レーカやカ ッタ作業等の重作業を対象として

ミニショベルZaxis50Uのフロントを装備 し

ている。

l つのポンプで多数のア- 油圧システムは、け、元々は掘削機械として開発されてきた油

クチュエータに対応可能なロードセンシングこれまで、各種圧シ ョベルをベースとして、

システムを採用している。解体や産業廃棄物処理などの複雑作業に対応

l つの操作装置で l つのフロ- 操作方式は、

ント操作が可能で、、

した様々な作業機械が開発されてきた。今後

さらなる複雑作業への対応が求められて

くるものと考えられる 。

しかも長H寺間作業H寺にもは、

疲労が少ない速度指令式ワンレバー操作方式

を採用している 。ここで、力と複雑さを車111にと って、作業機

双腕作車機AS T ACO (Att 仕僚)

左腕 右腕

仕繊 軍脂質量 kg 8710 

機体質量 kg 6880 

柵 準 シ ユ 帽 mm 4 5 0パットフローラ( 分割式)

性能 III 地庄 kPa( kgl /cm2)  40( 0. 41)  

走行運度( 高/ 低) kml h 5. 0/ 3. 4 

エンジン 名 神 いす事 CC- 4J G1

定格出力 kW/mi n- 1 ( PS/rpm)  40. 5/ 2100( 55/ 2100)  

総行程容量( 総排費量) L( cc)  3059( 3059)  

油圧装置 油圧ポンプ形式

可宜容置型ピストン式 x 2

歯車式 x 1

主リリ フ弁セット圧

24. 5( 250)  

MPa( kgl/cm2)  

飯田油圧モータ形式 定芭量型ピストン式 x 1

走行油圧モータ形式 可畳奮量型ピストン式 X 2

フロント フロント自由度 4  

取付可能

2  

ア7 ッチメント自由度

アタッチメン ト形式 油匡式カッヲ

全焼図式

フオーヲクラップJ レ

ブームスインヲ角度( 左/ 右) 度 70/ 30 30/ 45 

油類容量 惣料タンヲ容量 L  100 

作動油タンヲ容量 L  全量 100( タンヲ基準レベル60)

工ンンンオイル主倹量 L  12 

作業範囲 里大作車半径 m斤1 6540 6770 

軍大作車深吉 m昨1 3820 1980 

軍大作車高芭 mm 5800 7600 

量大ダンプ高さ m"、 3740 5220 

フロント置小庭園半哩 mm 2970 2690 

ASTACO仕様表 1(図， )。

重

フロント+ プレードでの作業

自動車解体機

喝p-

複給年盤作量

構築が求められるようにな ってきており、各

産業分野において、リサイクルに関する各種

法整備がなされている。 ζ うい った流れを受

械の適用範囲について考えてみる

作車負荷

経

単 位

I  'IX!!l w. 1I 1  

作

車

の

復

雑

さ

複雑

双腕作業機

ASTACO 作業機械の適用範囲図 1

単純でi怪負荷な作業では、人聞が片腕、もし

くは両腕を l つの腕のように用いて対応して石井啓範

いる。作業内容が複雑にな った場合の人間の

対応を見てみると、人聞は 2 つの腕を協調さ

せることによ って、複雑な作業に対応してい

ることがわかる 。一方、作業負荷をより増大

させた延長に作業機械があると考えると、作

業内容に応じて、

さらなる複

来(E作業への対応を視野に入れた場合に、 人間

と同様に 2つのフロントを有することがひと

つの解決方法ではないかと考えるに至り、よ
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双腕作業機ASTACO
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フロントに特殊なアタッチ

メン 卜を装備した作業機械が多種多様な産業

分野で重用されている。ここで、

図 2

り高度なハンドリング作業の実現を目指し、

2 つ の フ ロ ン ト を 有 す る 双 腕 作 業 機

A S T A COを開発した。

A S T A COの仕様を 表 1 に示す。A S T A C O

の主な特徴は以下のとおり 。

- 本体は当社の油圧シ ョベJ レZaxis70をべー

開発した A S T A C Oの全体写真を 図 2 に、

- 双腕作業機ASTACOの概要・



- 操作方式・

次に ASTACOの 操 作 方 法 に つ い て 述 べ

る。

ワンレバー操作方式の梢成について述べる

(図 3 ) 0 Izlに示すように、操作アームの先端

に3 自由度( 上下・前後・ 1E! ljl 日 の ジョ イス

ティ ックを横置きに配置 し、操作装置自体も

ASTACOでは l つの操作レバーを l つの 根元のブラケ ッ ト部分で左右に揺動する桝成

フロン卜に対応させるワンレバー操作方式を

採用し、 2つのフロン卜の同時操作を可能と

している 。 ここで、ワンレバー操作方法とし

て一般的によく用いられる位置指令方式、い

わゆるマスタ/ スレーブ方式と、通常のシ ョ

ベルに採用されている速度指令方式の比較に

ついて述べる( 表 2 ) 。マスタ/ スレーブ方式

とはマスタであるf呆作レバーとスレーブであ

るフロン トが相似形を成すのが一般的で、マ

スタレバーの姿勢を変化させると、スレーブ

がその動きに追従して同じ姿勢をとるシステ

ムである 。マスタとスレーブが同じ裟甥とな

るととから非常に直感的に操作がしやすいと

いう 利点を持っているが、フロント先端の位

置を常に指示する必要があるため、マスタを

常に広い範囲で動かす必要があり、長時間使

用時のオペレータの疲労が大きな問題点とな

る。一方、速度指令方式とは通常のシ ョベル

と同様にフロントの速度をレパ一角度によ っ

て指令する方式である 。

速度指令方式で、はレバーを大きく動かす必

要が1w、く、長時間作業11寺でも疲労が少ないと

いう利点があるが、操作レノ f ーとフロント形

状の相関性が薄いため、直感的に操作できな

い こ と が 問 題 と し て 挙 げ ら れ る 。 そこで

ASTACOでは、双方の利点を生かすべく、

操作時の疲労が少ないとされる速度指令方式

をベースとし、レバーの椛成 ・配置 を工夫す

る乙とで、直感的な操作が可能な速度指令式

ワンレバー操作方式の考案した。

現在ASTACOに搭載している速度指令式

較
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としている。 このような構成とすることで、

オペ レータはアームレストに前腕を乗せたま

まの状態でフロントを操作することができ、

疲労することな く長H寺間作業時に対応可能と

なる 。また、オペ レータは 「フロン卜先端の

アタ ッチメ ン トを動かしたい方向に操作レバ

ーを動かす」 というイメー ジで操作すること

ができ、直感的な操作が可能となる。操作レ

バーの各自由度と、フロン卜の各自由度の対

応を図 4 に示す。なお、アタ ッチメントにつ

いてはJ染イ乍レ} ¥ーに面目したスイ ッチにより 4呆

作する。

- 作業対象・

以討王、 主にf91f体・スクラ ップ業者を対象と

してフィールドテストを実施している 。 これ

まで実際に操作いただいたユーザからは、本

機の操作 システムは自由度が多い剖には直感

的に操作でき、かなり綾雑な操作も可能であ

るとの評価を得ている。 フィールドテストに

より、操作自体は数日で、慣れることができ、

別院を駆使してトタンの折り曲げや不定形梢

造物の任意箇所切断など、単腕では困難ある

いは不可能な綾雑 ・重作業 も行える ことを確

認 し た ( 図 5 ) 。

今後は実用化に向けて、さらに実現場での

フィールドテストを行っていく予定である 。

( ¥、しい あさのり/ 目立主主機 技術開発センタ)

E 空白

|作業機フロント|

. 対応

図4 自由度対応

図5 フィールドテスト

図3 速度指令式ワ ンレバー操作装置



園

人支援ロボットスーヂ

iHALTMJ 

田中一正

. 近未来に求められるもの・

日本社会は、すでに世界ーの高齢社会であ

る。 しかもこの先、団塊の位代が続々と現役

を退き、 2015年には国民の 4 人に 一人、さ

らに2025年には実に 3 人に一人が、 65歳以

上という、かつて品 ￦ｊ ， ｾ 賞したことが無い社会が

到来することになる 。そんな EI本の社会に必

要なのは、障がい者・高齢者の自立を支援す

る技術、また生産人口の減少にともない高齢

者・女性の労働現場への進出がますます必要

と思われることから、生産・重作業分野での

ノTワーアシス卜技術が考えられる。

われわれ住宅メーカーにとっても、次世代

居住環境に重要な、省エネルギー ・健康管理

技術・見守り技術などロボット技術を導入す

る分野は数限りない。

- 人支援ロボットスーツ iHALJ ・

の制御 システムをハイブッリドした画期的な

スーツ型ロボッ 卜なのだ。

圃障がい者・高齢者の自立支援・

今後当社は販売総代理屈として、 HA L を

陣がい者 ・高齢者の自立をサポー卜するロボ

ットとしてー世の中に広めてしベ 。HA Lは二つ

の制御lシステムにより装着者の思いのままに

動 く世界初の自立支援ロボットである。!倒lに

障がいを持つ人 や々、) 止[1力が弱くな った高齢

者の人々の脚力・歩行機能をサポー卜する 。

この技術は、世界テクノロジー賞大賞、経済

産業大臣賞、 日本イノ ベータ一大J ; t f憂秀賞

etc. など様々な受賞をしており世界的に高い

評価を得ている。特に北欧の国々からは、共

同研究開発のオファーも来ており近い将来、

デンマークやスウェーデンにおいて人支援ロ

ボットとしてテ、ヒ手ューする日も遠くない。

HAL  (Hybr id Assi sti ve Li mb) とは体に ・建設現場などの労働・重作業分野にも・

装着する事によ って、身{ 本機能を拡張したり、

増111mしたりする事ができる世界初のスーツ捌

ロボットであるが、人が筋肉を動かそうとし

たとき、脳から運動ニ ューロンを介して筋肉

に神経信号が伝わり、筋骨格系が動作する 。

その際に、微弱な生体電位信号が皮脂表面に

漏れ出してくる。[-IA Lは、装着者の皮府表

面に 11占り付けられたセンサで信号を読み取

り、増幅し、各パワーユニットを制御 して、

装着している人の動作をアシス 卜する 。一連

の処理は筋肉が動き出すより 一瞬早く行われ

るため、装着している人は、時間差による違

和感を感じる 乙となく意思のままに関節を動

かす事が可能となるのである 。

このHA Lは、筑波大学の 山海嘉之教授の

長年の研究成果から 生まれた。 i HALJ には

二つの 制御 システムがあ

り、生体福位信号を検出 し、

人間の思い通りに動作する

「随意的制御システム」、も

うひとつは、人の基本動作

をパターン 化 し、 HA L 自

らがあらかじめフ。ログラム

された 「自立的制御システ

ムj の二つの制移11システム

である 。HA Lはとの こっ

HA Lは、労働 ・重作業分野などの重作業

環脱，における活用についても研究開発が行わ

れている。現在、工場生産現場ではセル生産

方式を採用する企業が増加して L 喝 。多品種

少量かつ高性能の機器生産には、ベルトコン

ベア方式は対応しにく

く、また製品重量が増す

ごとに労働者への重量負

荷が高くなり大型の製品

や、重量のある製品では

セル生産はwmしいといわ

オ1 てきた。 しかし HA L

を労働・重作業分野で活用することができれ

ば、大型の製品で、もセル生産方式が可能とな

り、生産現場へのロボットスーツの導入が進

み、生産方式に革命をもたらす可能性もある 。

建築現場では、建材を持ち運ぶ、支えるな

どの日常的動作の影響で、慢性的な疲労や腰

痛などの労働者が多く、それが原因で作業効

率の低下を招いている。HAL はこれらの身

体負担を i怪減し、作業効率を高めるだけでな

く、生産重作業分野の就業環境を劇的に変化

させ、近い将来に高齢者や女性が Ｑ Ａｦ ｾ ｊ きやすい

環境作りにも一役担う乙とになるだろう 。

( たなかかずまさ/ 大 山 ス 工 業 株 式 会社 )

ロボ y ト事業行(;)lli; 巨 室長

建築と社会 ・2∞8.11 27 



園

レスキュー

ロボットシステム

松野文俊・ 五十嵐広希

2 8  遁築と社会 ・2∞8. 11

圃はじめに・

1995年 1 月17日に発生した阪神淡路大震

災では6400名以上の尊い命が奪われた。最

近でも中国凹川省での大地震、 中越沖地震と

地震災害が頻繁に起こ って いる。また、今後

30年の聞に我が国の太平洋岸で、いわゆる南

海 ・東南海地混 (M8.l -8.5) が起きる確率

は40- 60%、宮城沖地12 (M7.5程度) は98

%とされている 。これらの海底地震は大きな

ｾ ｉＡＧ ￬Ａ 皮を発生させ沿岸部に甚大な被害をもたら

す可能性がある 。首都聞のどこかで直下型地

震 (M7程度) が起こる 確率は70%とされて

いる。 さらに、チェルノブイリの原子力発電

所の事故やJ C Oの放射能事故や J R尼崎での

列車脱線事政な どの人為的 ミスに よる 災害、

地下鉄サリ ン事件やニューヨーク 世界貿易セ

ンタービル破壊テロなど人為的なテロ 災害 も

後を絶たない。これらの災害現場に人が入っ

人聞が近づくには危険な場所の情報収集や人

命救助のためのレスキューロボッ卜システム

の研究開発が積極的に行なわれている。本稿

では、安全、迅速、正確に Searchタスクを

遂行する情報収集のためのレスキューロボッ

トシステムについて述べる 。

- レスキューロポットシステω重用シナリオ・

実災害でのレス キューロボ ッ トシステム運

用シナリオにおいて、以下の 4 つのミッショ

ンユニット ( MU) を構成することが有効と

考えている 。

1 . 上空移動体を用いた情報収集M U

2. 瓦磯上移動体を用いた情報収集M U

3 . 瓦機内移動体を用いた情報収集M U

4 . 広域災害情報収集のための社会インフラ

M 

以下に、我々が想定 しているレスキ ューロボ

ットシステム運用シナリオを示す。(図 1参照)

てレスキュー活動を行うことは、 2 次災害が ・平H寺

発生する危険性があり、極力避けなければな

らない。

レス キュー活動のうち特に人命救助おいて

は、 Search and Rescueという言葉が良く 使

われる 。阪神淡路大詰災のf記狭から、瓦磯の

中に閉じ込められた民救助者は 3 日を過ぎる

と、その生存確率が 5 %以下になってしまう

ことがわかっている 。 したがって、発災後 3

日すなわち 「黄金の72時間j 以内に、迅速に

人命救助を遂行することが望ま れる。そこで、

平H寺には航空機や社会インフラ M Uの分散

センサ、ネッ トワーク家電、 P D Aにより収

集さ れた情報と包括的災害救助 シミュレータ

によって GIS (地理情報システム) 上に防災

マ ップが整備される 。また、テストフ ィール

ドで ロボ ッ ト活用の仮想、現場訓練がなされ

る。また、平H寺の 3次元GISデータを基にシ

ミュレーションに より仮想的な災害空間を桝

築し、仮怨述 ￯ｾ ｦｴ 訓練や仮想空間におけるレス

キューロボッ トの遠隔操作訓練が行われる 。

色. e"'

図 1 レスキューロボットシステム運用シナリオ



- 発災直後 いて管理し、 必要に応じて必要な情報を意思

発災直後には上空MUのインテ リジェン ト 決定者に提示し、災害対応戦略策定に役立た

へリが出動 し、カメラやレーザレンジファ イ せ る。

ンダで被災地の広域な情報を収集する。 これ 2- 瓦I船 二移動体を用いた情報収集システム

らの情報を集約し、被害の大域的な状況を 瓦礁の上あるいは地下街を迅速に移動し、

GIS を用いて管理し、状況の正確な把握と、 災害の状況把握や要救助者の位置の特定と状

どの地域にどのMUを向かわせるかなどの対

応戦略策定、意思決定の支援を行う 。

- 発災数時間後

上空MUの飛行船やバルーンは情報タグ、

携帯アンテナ、赤外線カメラなどを用いて被

災者情報を収集するとともに、カメラやレー

ザレンジファインダなどを用いて詳細な環境

マップを作成し、救助隊や瓦磯上のレスキュ

ーロボッ 卜や瓦機内のレスキューロボットの

位置同定および通信中継などの行動支援を行

う。瓦l線上MUでは救助隊により 倒壊現場に

投入されたロボ ットが瓦磯の上を移動し、カ

メラなどで被災者情報を収集するとともに、

構造破壊の状況やガスや危険物の状況を調査

す る。瓦1燦内MUでは救助隊により 倒壊現場

に搬入さ れたロボッ 卜が瓦際の上や棋の開口

部から瓦磯内に投入さ れ、 遠隔操作により移

動 し、赤外線カメラ、滑直センサなどのセン

サを用いて瓦隊内の局所的な被災者情報を収

集する 。ア ドバンストレスキューツールは救

助隊の携帯資機材として倒壊現場に搬入さ

れ、活用される。

各MUにおいて収集されたすべての情報は

GI Sにより整理・ 管理される。社会インフラ

MU . 上空MU により収集さ れた情報はグロ

- J "I) レマップ上に、瓦磯上MU . 瓦磯内M U

によって収集された情報はローカルマップ上

に、 地下街などで収集された情報は建物内マ

ップ上にマッピングさ れる。マッピングされ

た情報に基づいて、災害対応戦略策定 ・意志

決定支援が行われる。また、マッピングされ

た情報のうち 日常生活に必要なものを社会イ

ンフラ MUや上空MUのバルーンなどを 用い

て住民に配信する。

- レスキュー口mットシステム開発のI期比・

1. 上空移動体を用いた情報収集システム

上空から大域的な情報を収集するために、

無人ヘ リコ プタ一 、無人飛行船、気球などが

開発されている。収集したデータをGISを用

態などの情報を収集するロボットシステムが

開発されている。また、 地下街などで化学テ

ロが発生した場合などに、迅速に惜可報収集す

るための高速移動と高い情報収集能力を実現

する 地下街移動 ロボットが開発されている。

また、瓦l線上から瓦l潔に 中で埋 まっている要

救助者を探索する UWBセンサなどが開発さ

れている 。

3  瓦i燦内移動体を用いた情報収集システム

瓦磁の中に進入し、撚査するために、狭い

空間でも移動できるようなへビ型ロボットが

開発されている 。また、へビ型ロボ ッ 卜は日

常の管内や床下の点検作業あるいは天井裏の

配線作業などに応用できる。 さらに、レスキ

ュー|隊員の瓦機内探索や救助活動を支援する

ためのアドノ Tンストレスキューツー j レ( ジャ

ッキアップロボット、カッターロボット、イ

ンテリジェン 卜棒カメ、自走式ファイパース

コープなど) が開発されている 。

4 . 広域災害情報収集のための社会インフラ

あらかじめビルや住宅の各部屋 に設置し

て、日常ではデジタル家電などを制御するマ

イクロサーバとして機能し、大地震発生など

緊急時には情報収集端末となるレスキューコ

ミュニケータが開発されている。乙れは、停

電時にはバッテリー駆動となり、再生機能を

使い 「誰かいますか? J と呼びかけをし、録

音機能を使って音声などを記録する。記録さ

れたデータはア ドホックネッ トワークを介し

て、災害対策本音11などに集約される 。「助 け

てくれーリといった要救助者の音声が録音

されていたレスキューコミ ュニケータを検索

するごとにより、要救助者の位置特定を行う

ことが可能となる 。

- レスキュー隊員によるレスキュー

ロボッ卜を用いた想定訓練・

国際レスキューシステム研究機構で、は現職

のレスキュー隊員のボランティアで組織する

I RS- Uを設立した。I RS- U はレスキュー

図 2 IRS- Uによる瓦礁内探査へビ型 ロボッ卜

(l RS蒼龍) を用いた想定訓練 (2006年 4月22日東

京消防庁立川訓練所)

図 3 川崎市消防局川崎消防署との総合訓練

(2006年11月5日J R川崎駅地下街アゼリア)

ロボッ トを実災害に活用することを目 的に、

想定シナリオを作成しレスキューロボッ卜 、

アドノ Tンストレスキューツ- ) レ、レスキュー

情報機器を用いた想定訓練を行っている 。(図

2 ， 3 参照) .

. おわりに・

本稿では我々が想定しているレスキューロ

ボットシステムの運用シナリオについて概説

した。我々の目指すレスキューシステムは、

災害シミュレータを核とした意思決定支援シ

ステムとレスキュー活動を支援するロボット

や情報システムが統合されたものである 。

我々は実災害に有用 なシステムを構築し、

2050年にはサンダーバードのような国際救

助隊を構築することを目標に掲げている 。実

災害に有用なレスキューロボ ッ トシステムを

構築するためには、実際のユーザである消防

関係の方々にレスキューロボッ 卜システムを

使っていただき、ご意見を 開発にフィー ドノT

ツクし改良を進めていくことは非常に重要で、

ある。 また、社会インフラとして建築物に セ

ンサ一類を埋め込むなど平H奇の利用も視野に

入れた研究開発も重要である

( まつの』みとし/ 問 一 授 恥 キ

ューシステム研究機構副会長

いがらし ひろき/ 1:1本S Gn仰

建第と社会 ・2008.11 29 



国

レスキューロボット

i T-53援竜J

~新潟・柏崎での

災害復旧活動~

側テムザック

- テムザックのレスキューロボッ卜開発・

テムザックのレス キューロボット 開発は、

1995年阪神淡路大震災の際、救助活動に参

加 した地元北九州の消防の方から、災害現場

において「とにかくパワーのあるものJ i遠

隔から操作できるものj があればレスキュー

隊員の安全確保や救助作業も行いやすいとの

意見が多く寄せら れたことから始まる 。

T -53援屯は、災害現場等人の近づけない

危険な作業環境で人の代わりに作業すること

をコンセプトに製作されたクローラー走行ず

双! 院レスキューロボッ卜の 3 ｦ ｾ 目で、 Ｒ ＰＰＴ

年に開発したT -52援竜のベースを基に大学、

消防関係者等と共同で実施 した性能テストや

訓練から 収集したデータ及び9; [1見を基に開発

に至る 。 (写真 1 )  

30  彊震と社会 ・2∞8.11

現場に到着後、 地元の方々と下見をしたの

・T-53援竜機能・ ち、入念な作業の打合せを行った。また、作

T - 53援竜は、油圧式駆動でT- 52援竜に比 業手順の指示などは建築会社の方が協力して

べ機体が一回り 小 さく、機動性を重視 した小 くださった。現場は築60年程度の木造 2階建

苅IJ のレスキューロボッ 卜である 。

T -53援活は搭乗だけでなく遠隔にて操縦

する事が可能で‘ある。二次災筈等の危険性が

ある現場での作業ではJ剃 :lE者は安全な場所か

ての本屋倉庫でほぼ全; 喫していた。最終 問的

は学則の下知lに使用する教科書の救出で、ある。

まず、 T-53援竜は車両ナンパープレート

を取得しているため、初の公道走行が行われ

ら遠隔で操縦する事が可能で、ある。T -53援 た。このような大型の機械は現場近くの大き

竜の遠隔制i E 装置は、旅行カバンサイズのト

ランクに収納さ れた、コントローラ x 1、メ

インモニタ x 1、サブモニタ x 2 、と 無線ア

ンテナでft1i} jたされる 。メインモニタには、腕

の姿勢の 3 次元画像、サフeモニタにはロボッ

トに配置された 7 台のカメラからの画像が表

示される。 (写真 2)  

また、 T- 53援屯は一般道路でも走行でき

るように車両ナンバーを取得し、オペレータ

の直感的な作業ができるよう腕部に同期動作

な道路まではトレーラーなどで運べるが、災

害現場など瓦傑が散乱するなかではなかなか

道路のl確保が如 しい。小型化され、ナンパー

を取得していることが大きく貢献した。

さらに、このクラスの建設重機であれば通

常 2 台は必要であると思われる作業も、双腕

という特徴を最大限に生かし、 地元建設会社

や解休業者に断られてしまうような狭い場所

での作業も、片腕にて屋根の柱を保持し、も

う片腕にて倉庫内の瓦除、. ダンボールを撤去

制御を導入することで、作業現場までの機敏 するなど大いに活躍した。そして、援屯最大

性、作業の効率アップなど、実用化に向けた の特徴である搭乗しての操作と述隔での操作

レスキューロボ ッ 卜の完成系にほぼ近いモデ の切り替え可能なことは、 二次災害の危険を

ルとな った。 回避する上でなくてならない機能であること

J 争h

写真 ， T- 53援竜

写真 2 遠隔操作装置

- 新潟・相崎での中越沖地震の際、

復旧活動に参加・

昨年 7 月16日柏崎 ・メIJ 羽を中心に発生し

た新潟県中越沖地震が発生した際、 同年 8 月

ｬ 日 ｾ Ｑ Ｐ 日 にかけて、新潟工 科 大学 Ｍ 長 岡技

術科学大学からの依頼を受けて、 iT -53援一泡」

とテムサ) クの社口 5名はボランティア活動

に参加 した。

も証明できた。 (写真 3 )  

写真 3 柏崎被災現場

- 今後の展望・

今回の柏崎での復|日活動はレスキ ュー ロボ

ッ卜を開発する我々 にとって、本当にt J : . i l l : な

体験である 。今後、このd忠臣古から 抽出 された

改善点に的(i'(rfl こ対応 ・対策を施し、 i主災が起

きた際、被害を最小限に食い止めるためにレ

スキューロボットが活躍できるよう、より 一

層の研究開発を進めるべく迦進し、近い将来

レスキ ュー ロボ ッ トを皆様に41Wt できるよう

努めていきたい。



消防用ロボット

の現況と将来

田中英夫

消防活動、特に大: J ;JU美な火災において、ロ

ボッ トによる消火は隊員の安全を考えるとど

うしても 必要なものである。また、 近年の災

害の多様化により、毒劇物の漏洩現場からの

救出、あるいは、物質の特定などにおいても、

ロボッ 卜の必要性は増している 。

本稿では、現在東京消防庁で活用されてい

るロボットを紹介し、今後実現することが望

まれるロボットについて、その要素などを述

べていきたい。

・現在のロポット・

消火用ロボ ッ 卜 (無人走行放水車)

この車は、主と 一ー

して石油コンビナ

ート、航空機、タ

ンクロー リ一等の

化学災害、強L ミ放

. /  

射熱を発生する大 愛称 ・レインポーファイ ブ

規繰火災及び燥発危険のある火災等、消防隊

員が接近困難な災害に対応する 。

偵察ロボ ッ卜

乙の車は、説記1:主

や有毒ガス等で消

防|隊員による内部

状況の確認が困難

な災害に対して、

遠隔操作により情

報収集を行う 。

遠隔検知ロポ ット

之のロボット

は、 地下手先択等の

高低差のある空間

で、有毒ガス災害

が発生した場合

に、遠隔操作で発

愛称. フ ァイアーサーチ

探知機ロボッ卜

生現場に行き、各種ガス、放射線などの測定

を行う 。

水中検索ロボ ッ 卜

とのロボッ ト

は、水難事故にお

いて、天候、震度、

障害物等のため消

防の潜水隊の活動 正ノ

愛称 : ウォターサーチ

が困難な場合に、

水上からの遠隔操作により水中の要救助者の

検索を行う 。

救出ロボ ッ 卜

乙のロボッ 卜

は、マニュピレー

タ2本を活用して / ・

地上に倒れている

要救助者を収容す

るもので、前方監

愛称. ロポキュー

視カメラ、濃煙内撮像装置、可燃性ガス測定

器等の各種センサーを装備 し、遠隔操作に よ

り隊員に代わって救助活動を行う 。

・これからのロボッ卜.

1  問題点

(  1  ) 消火用ロボッ ト

火災の消火には多量の水が必要で、そ れを

先端に送るためのホースが不可欠である 。 こ

のためのホースは高圧に耐え、ロボット 側 に

巻き取り装置が必要である 。乙のことから車

両を小型化することや、少量で雰囲気祖度を

下げるような薬剤の研究が必要である 。

( 2 ) 探査用ロボッ 卜

災害の最前線からデータを安全な場所に送

信するため基本的に有線としている 。この こ

とからその巻き取り装置などに 問題がある 。

無線の場合は耐火建物内部など通信が途絶

し、走行不能になるととも考えられる。

( 3 ) 救出用 ロボッ 卜

遠隔操作で、要救助者を救出することは、要

救助者の体位、体型など、不確定要素が多く

困難が多い。 このことから 、基本的に防護衣

を着た隊員が直接救助 してくるのが迅辿かっ

安全であろう 。 しかしながら、爆発危険や、

放射能汚染区域など、防護衣では対応不可能

な場所への進入のためのロボッ トが望ま れる。

2  近未来の消防用 ロボッ ト

火災現場でのロボッ ト活用は、電子機器の

最も不得意とする高温、多湿空間での作業に

なる 。更に、有毒ガスや、腐食性のガスなど

過酷な環境下での活動が求めら れる。また、

ーっとして同じ条件の現場はなく、災害にあ

わせたロボッ 卜を作ろうとすると、 何種類も

作 らなければならず、またその災害が起こる

可能性はきわめて低い。

乙のことから、消防ロボッ 卜として想像さ

れるのは、次のようなものと考えられる 。

( 1 )ノ Tワーアシス 卜型

重量物を搬送したり、 過酷な条件下で長時

間活動したりする隊員をアシス卜するもの。

( 2 ) 検知、探査型

過酷な条件下で、環境測定が可能で、、更に

カメラ |州象データを蓄積、または即時送信で

きるもの。その上、自走、または浮遊し、帰

ってくることができるもの。

このようなものが考えられるが、産業技術

の発展と新素材の開発など、更なる進歩が必

要ではないかと思われる。

Ｈたなかひでお東京 ￬￬ｾ￭ｾｊ￭ 庁 ｉ ｉｊｊ 間消防署長Ｉ
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「なぜ自動車、 二輪車を作っているホンダ

が、 2足歩行ロボットを作っているのかり

と尋ねられることがよくある 。二11倫事業で、会

社を立ち上げ、その後四輸事業で成長したこ

ともあり、ホンダは二輪車・四輪車メーカー

と思う人も多いと思われるが、自分たちは単

なる自動車メーカ一、 二輪車メーカーとは思

っていない。その証拠に社名には「自動車j

とか「二輪車j といった文字は入っていない。

私たちは、自社を「モビリティ( = 移動) ・

カンパニー」と 呼んで、いる。お客械に移動の

自由や、楽しさを提供する会社だと思ってい

る。自動車や二輪車では陸上での移動の自由

を、また船外機( ボートのエンジンとスクリ

ュー) では水上での移動の自由を提供してい

る。 これらの商品が、 2次元の移動の自 |却 を

提供しているに対し、 2010年より米国でデ

リパリー開始予定の HondaJ et で、は、 3 次ヌじ

の移動の自由を提供させて頂くつもりである。

・なぜホンダが 2足歩行ロボッ卜

の開発を行うか園

ではASI MO ( ホンダの 2足歩行ロボット

の総称) は、何のモピリティを提供するもの

なのか。ASI MOが、人の代わりにどこかヘ

行き、人の分身として何かをしてくれること

で、実際に人がその場所へ行くととなく何か

をすることを可能にしてしまう 。 ロボ ッ 卜が

人の代わりに動き、代役を果たすことから、

32 建築と社会 ・2∞8.11

これまで私たちが「モビリティ j と呼んでい

たものとは、かなり異なるが、私たちは

ASI MOを 14 次元のモビリティ J と捉えて

いる。

人の行くところは、平らな所もあれば不整

地もある。また、階段であったり、切り立っ

た崖だったりする 。こうした場所を行き来す

るには、やはり人間と同じような 2足歩行が

最適である 。il 次にホンダは 2足歩行をまず目

指したのである 。

・足歩行ロボッ卜の開発の推移・

1986年に埼玉県利光市にある本田技術研

究所内に基礎技術研究センターが開設され、

そこでロボットの研究が開始された。当時の

メンバーは数人、メンバーと 一部の役員以外

は、彼らが何の研究をしているのかさえ、 一

切知らないといった状況の中で約10年間

着々と 2足歩行の研究が進められた。

当時、本格的な 2足歩行を実践しているロ

ボットは殆どなく、論文や学説も Ｑ Ａｬｾかったこ

とから、研究はまさに手探りの状態でスター

卜。 ロボットの 2足歩行を研究するために、

まずは人聞や動物の歩行の仕組みを徹底的に

調べ上げた。研究者は、毎日動物園に通い、

L 、ろいろな動物の歩行の様子をつぶさに観察

していった。It、ぃ大人が毎日の様に動物園

に来て、 一 日中動物を眺めているものですか

ら、動物園の方に荷しがられたりしました j

と、ある{ 肝究員から 聞いたことがある 。こう

した努力の結果、研究開始の翌年には、動歩

行( 人間と同じ歩き方) を実現し、 7 年後の

1993年までには、ロボットの 2 足歩行につ

いて、ほぼ目標としていたレベルに達するこ

とができた。

1993年からは、今まで下半身のみだった

ロボッ卜に、 2本の腕のついた上半身を装着

したヒューマノイドロボットの研究が始ま

る。実際には 2足歩行だけでは、崖などを登

ることは難しく、やはり人間と同じような 2

本の腕と手が必要で、ある 。また 2本の腕を持

つことにより、これまで、人聞が行ってきた作

業や仕事のかなりの部分をロボッ 卜に代わり

にやってもらうことが可能となる。

上半身をつけての歩行時のバランス制御 と

いうのは、かなり高いハードルではあったも

のの、この頃には開発体制も大分整ってきた

ことから、矢継ぎ早に新しいロボットを開発

(93年から 97年にかけてP 1、P 2、P 3 とい

う3つのプロトタイプを導入) し、着々とヒ

ューマノ イドロボットを進化させてきた。

こうした中、ＱｩＩ ｦ ヲ ｅ 開 ｾ￉Ｑ Ｑ Ｑ 寺からの回収Ｚであ っ

た「一家に 1台、皆様のご家庭で役に立つロ

ボット J の開発がスター卜した。研究者たち

が最初に議論したのは、ロボットのサイズだ

った。慨に発表していた P 3 でも、全高が

160cmあり、重量は130kgある 。 これだけの

今高 ・重量のものが、家の中を歩いていたら、

見た目にも圧迫感はあるし、万が一人と ぶつ

かつて人の上に被さってしまった場合、大変

危険ということで、大Ill iii なダウンサイジング

が必要と考えた。

議論に議論を重ねた結果、 ドアノブや、電

気のスイッチに手が届き、またテーブルにも

のを運んだりできる一方で、見た目の圧迫感

を感じない、全高120- 130cmlこすることに

決定した。そこから、あらゆるパーツの小型

軽 量 化 が 行 わ れ 、 2000年11月 に 、 全 高

120cm，重:l l I"43kgで、人間のようになめらかに

歩く ASI MOがi位主した。

2000年のデビ‘ ュー後も 、ロボ ット 研究者ー

たちはASI MOをより高性能化させるべく、

研究のぺースを緩めることなく、着々と 研究

を続け、 2005年12月には、 H寺述 6k mで、の走

行や、 トレーやワゴンを使って飲み物等を運

ぶことを可能とした。2007年12丹には、複

数体の ASI MOが連携し、実際に来客の案内

や、飲み物のデリパリーを行うといった実験

をホンダ青山本社で開始した。

・ホンダのロボッ卜開発の今後・

今後は、ホンダの施設以外の多くの一般人

が訪れる場所で、案内や接客等の作業実組を

重ね、この結果を研究にフィードパックし、

家庭で様々な作業に役をし立つロボットを世

に出していきたいと思っている 。2010王手代;

の早い段階で、商業施設等で接客を行えるロ

ボットを導入、 2010年代の後半 - 2020年前

後には、 一般家庭で役に立つロボットを導入

したいと思っている。そのためには、まだま

だ越えなければL、けないハードルが無数にあ

るが、ホンダは「皆様のご家庭でASI MOが

活躍する」という夢の実現に向け、今後も弛

まず研究を統けていくつもりである 。



平成20年11月28日施行の

改正建築士法

松 本 保

大阪府住宅まちづくり部建築指導室建築安全課総括主査

平成18年の二度に渡る法改正によって、平

成19年 6 月20日に引き続き、平成20年11月

28日、改正建築士法が施行される運びとな っ

ている。

ここで、その改正内容について見ることに

したい。

l 主な改正内容

1 . 建築士に関する情報の開示

(第 6 条第 2項)

先の構造計算書偽装問題以降、建築士情報

に対する消質者ニーズの高まりを受け、国及

び都道府県は、所管の建築士名簿を一般の閲

覧に供しなければならないとされた。

なお、省令の改正により、消費者にとって

説明者が建築士であるかどうかが判別できる

よう、顔写真入りの携帯型免許証が導入され

ることになっている。

2 . 建築士の資質・能力の向上

( 1)  珪喚土乍刻験の受験資格の見直し( 法第

14条及び第15条)

琴羽子の建築士試! 設に対しては、学歴要件に

ついて、所定の建築または土木の課程を卒業

すれば足りるため、設計、工事監理に関する

科目を履修していなくても、受験資格が与え

られ、また、実務品忍設要件に関しても、建築

に関する品ｾｾが幅広く認められるため、設計、

工事監理の組験を有していなくても、受験資

格が与えられている。

しかし、桝造計t 1f刊為装問題の発生により、

建築士に本来期待される設計、工事院理に必

要な能力を的確に検証したうえで資絡を与え

ることが必要と判断されるに至り、学歴要件

に関して、所定の言ｾ担ではなく所定の建築科

目を修めることが要件とされ、実務組設に関

しても、省令によって設計、工事!誼l A 等にか

かわる一定の経験を有するごとが要件とされ

ている。

(2) 建築士に対する定期前習受講の義務付

け( 法第22条の 2)

法第22条第 l 項では従来、建築士に知識

及ぴ技能の羽白寺向上に努める乙とを諜してい

るが、桝造言|算割為装問題などの発生を受け、

この自主的努力に加えて、建築士事務所に所

属する建築士に対し一定期ごとに国土交通大

臣の登録を受けた登録講習機関の講習の受講

を義務付けることとしている。

新設されるすべての桃造設計一級建築士、

設備設計一級悠築士に対しでも、同様に一定

期ごとの講習の受講が義務付けられている。

3. 高度な専門能力を有する建築士の活用

建築技術の高度化に伴う専門分化に伴い、

一定規模以上の建築物の構造設計、設備設計

については、より高度な技術が必要とされる

ため、専門{ 削; [ 1識 ・技能を有する建築士を選

別し、法適合性の確保を図る観点から、これ

ら専門の建築士の関与を義務づけることとし

ている。

( 1) 柿造設計一級建築士及び設備設計一級

建築士証の交付( 法第10条の 2)

級建築士のうち、 5年以上の構造、設備

に関する専門的な実務車窓験を有し、国土交通

大臣の登録を受けた登録講習機関の講習を修

了した建築士に、構造設計一級建築士証、設

備設計一級建築士証が交付される。

(2) 構造設計一級7建築士等による構造関係

規定への適合碓言Eの実施等( 法第20条の 2 、

整担金旦旦

一定1期実以上の建築物の構造設計または設

備設計については、 i構造設計一級建築士また

は設備設計一級建築士が、設言，. を行うか法適

合主を確認することとし、その旨を明らかに

して設計図書に記名、 押印することとしてい

る( 平成21年 5 月27日以降) 。なお、建築基

準法の第 5条の 4 や同法第 6 条第 3項によっ

て、その実効性の担保が図られている。

4  建築士事務所の業務の適正化

( 1) 管埋建築士の要件強化 ( 法第24条第

2項)

管理建築士に求められる能力は年々高度化

しているが、現行法では建築士であれば就で

も管理建築士になる乙とができることにな っ

ている。このため、管理建築士の要件を強化

し、建築士として 3年以上の設計等の業務に

従事した後、国土交通大臣の指定を受けた登

録講習機関が行う管理建築士講習の諜程を修

了した建築士でなければならないこととして

L 、る。

(2) 設計・工事般理の再委託の制限( 法第

担金旦泣

(ア) 建築の専門分化を背景とした業務体制

重曹化により、再委託は広く行われているが、

建築士事務所以外の者に再委託を行うのは、

無資格者による不適切な設計等を助長しかね

ない。このため、受託した設計・工事監理業

務を建築士事務所の開設者以外の者に再委託

することが、明確に禁止されることになった。

(イ) 分談マンションのように、委託者と最

終利用者が異なる場合、最終利用者は再委託

の事実を知ることが困難で、あり、欠陥等によ

る不利益を被るのは委訳者ではなく最終利用

者であるととから、共同住宅等の建葉物の設

計、工事監理業務については、委託者の許諾

を問わず、- ri ! i 再委託が禁止されることにな

った。

(3) 契約前の重要事項説明の実施( 法第24

条の7 )

契約をめぐる紛争を防止するには、委託者

が契約の締結に際し業務の内容について十分

理解、機認することが重要であるため、建築

士事務所の開設者に、契約前に:ず託者に対し

て管理建築士等から書面を交付して、作成す

る設計図書の種類ほかの重要事項を説明させ

ることが義務付けられた。

5 . 建築士・建築士事務所の登録等の事務の

効率化( 法第10条の 4、第10条の20、第26

条の 3 ほか)

一級建築士の登録事務は国土交通大臣が、

二級建築士 木造建築士の登録事務及ひ首謀

士事務所の登録 ・閲覧事務は者件道府県知事が

実施しているが、これらの事務は行政以外の

主体を活用することによっても実施すること

ができると考えられる。このため、国土交通

大臣あるいは都道府県知事の指定を受けた者

に事務を謝包させることができるとさ札そ

れぞれ、中央指定登録機関、都道府県指定登

録機関、指定事務所機|羽登録と称される。

l 終わりに

平成18年の二度に渡る建築士法の改正は、

l昭和25年の制定以来ともいえる大幅な改正

である。国はもちろんであるが、大阪府でも

できるだけスムーズに新しい制度に移行した

いと考えている。

5. でふれた指定機関については、国及び

大阪府その他の一部地方自治体がこの制度を

導入する方向で、調整を進めているととろで

ある。 (まつもと たもつ)
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大規模構造解析

水島靖典

胸竹中工務倍、修士( 工学)

建築工学において、様々な場面で数値シミ

ュレーションが用いられているが、現在用い

られている手法が実用的であることに疑問の

余地はない。

しかしながら、全体の挙動を把握しつつ、

詳細な部分の挙動も同時に捉えるととができ

る対品模な解析を行うことが思想の一つであ

るととも間違いないと 筆者らは考えた (図

1  ) 。そのような数値解析を行うことは、 一

般的なコンピュータでは不可能であるが、近

年の計算機システムの進化により、スーパー

コンピュータシステムを利用すれば、可能に

なりつつある。

犬1見検! f J ? r ，析を行う能力を持つ計算機システ

ムが一般的なものになる前にその手法を提示

し、特徴、問題点等 を把握することは重要で

あると考えられる。

l 地球シミュレータ

本研究は、大阪大学工学研究科と刻位行政

法人海洋研究開発機械 との共同研究により行

われた。

通常の計算機で、は不可能な建築柄造物の詳

細大規模モデルのFE M解析を問機構地球シ

ミュレータセンターの所有する、 「地球シミ

ュレータ j を利用して行った ( 写真 1) 。 ま

た大阪大学サイバーメデ ィアセンターの協力

のもと、遠隔操作システムにより、大阪大学

研究室内より「地球シ ミュ レータ j を利用し

た ( 図 2 ) 。

l モデル化手法

本研究では、! 附斤対象をR C造建築構造物l

- 周辺地盤連成系とした。コンクリートモデ

ルは三車111拘束効果及び損傷による塑性軟化を

考慮、したコンクリートモデルを使用した。

また鉄筋コンクリー卜は、鉄筋モデルとコ

ンクリートモデルを独立に作製し、その後、

仮想的なビームを用いてそれらを連成させる

手法をとった( 図 3 ) 。
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建築椛造物と周辺地主主の相互作用を考慮す

るために、構造物と周辺地盤の力の伝達を本

研究では地下構造物と周辺地継との: J f &W而に

接触条件を定義することにより、直接的に取

り扱う 。

自 ， ｬｴｾ 万 ｬ こは ｌ ｓＭｄｙｎａ を用いた 。

l 大規模モデル

対 IJy模モデルの側形を図 4 に示す。 3 x 3

スパン、 24mのR C造建葉仰をモデル化 した。

地盤は、表層地鍛としてせんWr波速度20001/

secの事i1性地擦を、支持1山総としてせん断波

速度400m/s巴cの蝉性地盤をモデル化 した。

図 1 大規模解析モデルイメージ

図 2 遠隔利用システム概要

要素数は、上部桝造4，034，352、地 下椛造

267，327、周辺地盤300，540、合計 4，602，219

である。

l 大規模解析結果例

大jb見J模WI件Hの結果例を示す。

まず初めに、対期知的IJ 計算を行った際の

並列化効率を示す。図 5 には高速化率 を示す。

図 6 に、並列 化効 率 を示す。 医16 より、

256CPUを用いた場合でも並列化効率が50 %

を越える 卜分な並列化率であることがわか

る。とこで高速化率、並列化率、並列化効率

とは、それそ ぞ れ、 ｮ を使用 ｃｐｕ 数、 ｔ ｮ を 叫 ｉ ｾ

Beam 
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2'  

写真 1 地球シミュレータ
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図7 変形図

(相当応力分布)

図 9

接合部付近の応力分布

I;.:_， 

t  = 1. 5000sec 

のC P U使用H寺の実行H寺聞とすると、

高速化率 :  Sn=TnI T， 

並列化効率 : En=Snl n 

であらわされる。また並列化率とはプログラ

ム全体における並列処理可能な部分の割合

のことである。計算|時間は、上部構造のみを

19科fr した場合で、 256CP Uを! 郎 、て約19時間

であった。

図 Ｗ に、 ｪ 附 ｾ ｔ 結果例として変形 ｼ 立 ｊ ( コンタ

ーは相当応力分布) を示す。また、 図 8 に鉄

筋取h力分布を示す。図 9 には接合部付近の応

) J 分布を示す。

このように、大助模解析により、建物の大

局的な挙動を把握しつつ詳細部の挙動を把

握することができる 。 すなわち詳 細 部の慣 Ｎｦ ｦｾ

に起因する建物全体挙動への影響もただち

に反映することが可能であると考えられる。

平 「 百

富田 l "・
日l ( ) { UI  

l  I  ｾ＠ I  l  

1  ' ; ; 1 V  ¥1 

ｉｾ＠ L': 
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4鉛‘ ー

図8 鉄筋軸力分布
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図10 躯体内の波動伝播の犠子

詳細部からの視点で、は、境界条件の影響を低

減することが可能で、あると考えられる。

図10に、上部精進柱下端部に衝撃荷重を

入力した|潔に生じる躯体内の応力伝播波の様

子を示す。対 IJ t 模計算機システムを郎、るこ

とにより、非常lこ小さなタイムステップで解

析を行うことが可能となる。そのため、応力

伝橋波等のこれまで、無視されてきた挙動を表

現することが可能である。

l 大規模解析の今後

あくまで、本研究は大規模桝造解析J封liJの

発展の第一歩である。今後は大ナ易機構造! 民も十万

J支術の、構造解析分野における位置付け、役

割を様々な視点からさらに明確化する必要が

あると考えられる。

( みずしま やすのり)
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砂建築関連中小企業に対する

金融上の支援

住築確認、建築着工の減少等により影響を受

ける建築関連中小企業に、 ① セーフテイ ネ ッ

ト貸付制度① セー フテイネ ッ ト保証制度が描

位 さ れ て い る 。 平 成20年10月 1 1: 1- 12月31

日におけるセーフテイネット保設( 5号) の

指定業種が 中小企業庁より発表さ れ、これに

合わ せてリーフレ ット「建築際 ｉｾ 中小企 業に

対する金融上の支援についてJ (第 5 版) を

国土交通省が作成した。

http: / / w¥Vw.ml i t .go. jp/ j  u  tak uken ti  ku/  

0809630_leaf let_safetynet_ver 5 を参!被。

砂第18回大阪府公共建築

設計コンクール応募要領

この「あすなろ夢建築j コンクールでは、将

来の建築界を担う若者の夢あふれるアイディ

アを募集。認R題の建物を実|僚に建築する |僚に

は、 i荘一優秀作品の提案雌旨を生かすことを視

野に入れての募集でもある 。個人、 3名以下

のグルー プでの応募とする 。大阪府などが主

fl :!i 。

まR 題 i[@. される 空間リ ~大阪府営貝塚椛

本 住 宅 集 会 所 ~

資格大阪府内の工業高校( 工科高等学校)

の生徒は第 1部で募集。短期大学 ・

工 業 高 等 専 門学 校 ・専 修 学 校 - 各

種学校、高等戦業技術専門学校の建

築 関連学科に在籍する学生は第 2

部で募集。

登 録 2008年12月11 日 ( 木) 1711寺まで

作品提出 2009年 l 月13日(火) - 1月16日( 金)

審査員 狩野忠正/ 鈴 木 毅/ 加我宏之/ 福田

悦子/ 吉羽総子/ 田 村 誠/ 岨 良 政

提出先 大阪府住宅まちづくり部公共建築室

計図書R i あすなろ夢建築」事務局

〒540-0012大 阪市中央区谷 川T2-3-4

サン シャ イン大 手 前ビル Ｘ Ｑ ｾｾ

提出方法は、 htt p: / / ww¥V .pref. osaka. jp/

koken/kei  kaku/  asunaro/ i  ndex. h  tm 1  に掲I滅。

砂第 7 回工コビルド賞決定

i  ecobui  ld2008J 展 は 、 腕 建 築 環 境 - 省エネ

ルギ一機械などの主催で10月 1 日- 3 日に

開催された。このとき、 ij 血球環境・建築憲章」

の趣旨に沿って取り組み第一次審査に通過し

た建築物14作品の展示- エコビルド 11公開

審査( 審査委員長 仙回i Ti: j氏ほか 4 委員) が

行われ、応募総数40作品の中から、受賞' 作品

5 点が決定した。

・エコビルド大賞'

大成札幌ビル/ 大成建設(仰

. エコピルドn

東京大学柏キ ャンパス環境線/ ¥初日本設計

ソニーシティ / 側プランテック総合計 画事務所

日産先進技術開発セ ンター/ 側 日本設計

階段の家/ (掬 y+M design office 

砂BE L CAの優良補修・改修工

法等評価事業の新規登録

(柏建築 ・設備 維 持 保全推 進 協会 (BE L CA)

では、“ 優良補修・改修工法等評価事 業" を

実施しており 、平成20年 9 月30日付けで、新た

に評価対象技術を 2 点登録した。

- 評仰i対象技術 l

耐火ブロ ック工法ロクマ ル

"1ヨ詰者/ (附古河テクノマテリアル

. 寄l'fl lI i対象技術 2

パブ リックモデj 叶吏器 (排水アジャスター仕様)

申訪者/ T OT O附

砂「建物診断の最新動向」

赤外線を中心とした「最新の外壁診断技術動

向」、今年 4 月の定期報告制度の改正に伴う

「ニュービジネスとしての定期報告」、「省 エ

ネ診断の実務j の 3つのテーマを取り上げ、

セ ミナーが開催される 。

日 H寺 2∞8年12月 2 日( 火)13: 30- 16 :  40 

会 場 総 評 会 館204会議室( 定員 100名)

東京都千代田区神田駿河台3-2-11

参加賀 BE L CA資絡者4000円

その他7000円

問い合わせは、(tJ J建築- 設ffilj 維持保全推進協会

( BELCA) 情報管理部へ。TEL03-5252- 3873。

e- mail :  belca@belca.or .jp 

砂「溶接接合設計施工ガイドフ、ツク」

講習会開催

溶被の情報を ＱＱｭ 倣できる手引 ＮＺ ［ｉｾを求める声に

H干応して、日本建築学会では ii 容接桜合設計

施工ガ イドブ ック J (B5判、約130頁) を 刊

行した。 これをテキストに、大阪では下記の

講習会が聞かれる 。定員 150名。

日 時 2008年11 月28日 ( 金)

13 :  00- 16 :  30 

会 場 大|仮科学技術 センタ - 4 1精401号室

大阪市西区靭本町1- 8-4

参加賀 日本建築学会会員7000円

その他12000円

申込先 日本鐙築学会近畿支部

TEL 06-6443- 0538 

・プログラム

①設計と 施工/ 吹田啓一郎 (京都大学)



①溶接の基本とっくり込み/ 勝 英 顕 ( 竹 中

工務脂)

①柱梁接合部/ 田中 剛( 神戸大学)

① ブレース接合部/ 田代拍彦( 日建設計)

砂11P E C- 2008J 開催

有限責任中間法人日本インテリアプランナー

協会は、インテリアのプロと企業をつなぐ総

合 展 示 会 I IPEC- 2008J を開催する 。今 年

は出展形式を、企業とデザイナーの空間提案

の展示「インテリア ・デザインユニット」、

デザイナーによるデザイン提案「テザイナー

ズ ・ショーケース J 、企業に よる 素材の展示

1100マテリアルス] の三部柿成にしている 。

会 期 2008年 11 月19日( 水) - 22日( 土)

10 :  00- 18  :  00 (最終 日17時)

会 場 東京ビッグサイ ト 西 2 ホール

入場料 一般1000円

砂大阪ヨーロッパ映画祭開催

1994年、大|仮に初の国際映画祭が誕生した。

発包人はフランス人監督のパトリス ・ボワト

一氏。

今年15回同の大阪ヨーロ ッパ映画祭は、名誉

委員長に 『アラビアのロレンスH ドクトル・

ジパゴj の映画音楽で知られるモーリス ・ジ

ャール氏を迎える 。

. 特別上映会 『英国の巨匠デイヴィッド リ

ーンと仏国の巨匠モーリス ・ジャ ーj レj

即時: 11 月21 日( 金)

会場 リサイタルホール

. ヨーロッパ最新映画日本初上映

日H寺 11 月22日( 土) - 24日( 月祝)

会場 : リサイタルホール

・10周年記念 『世界のC Mフェスティパルj

日時 11 月28 1"1( 金)

会場 : 大| 波厚生年金会館

. キン ダーフィ ルム特集 『エス卜ニアの子供

たちによる短編アニメーションj

日時: 11 丹15 日( 土) 16 日( 日)

会場 : キ ッズプラザ大阪

H郎、合わせは、大阪ヨーロ ッパ映画祭 (T E L

06-6882-6213) 広報ヘ。

砂栗原邸( 旧鶴巻邸) の一般公開

2007年 度DOCOMOMO J apanにより、乙の

栗原邸が眠れたモダニズム建築の一つに選ば

れた乙とを記念して、普段は見学で きない住

宅を一般公開する ことになった。

日 H寺 2008年11 月 8 日( 土) 、 9 日( 日)

所 在 地 京 都 市 山 科 区 御 陵 大岩17- 2

入場料 一般1000円、 学生500円

問 L 、合わせはE- mai lかF AXで、京都工芸繊維

大 学大学 院造形工学部 川助教・ 笠原 一人氏

-̂ .  。

E -mai l  :  kasahara @ki t. ac.jp 

F AX075-742-7250 

砂第10回村野藤吾建築設計図展

「アンビルト・ムラノj

今 回の村野藤吾建築設計図l震は、ア ンビル

ト・ プロジェク 卜に焦点を当て、 li 災前から晩

年にかけて昔I'j函されたものの実現しなかった

18作品を選び、模型も新たに製作して展示。

会 期 2∞8年11 月25日 伏) - 12月26日( 金)

日Il iil . 祝日休館

10 :  00- 17  :  00 (入館は16 : 30まで)

会 場 京 都 工芸繊維大学美術工芸資料館

京都市左京区松ケ 山市街l所海道IIfJ

入場料 一般200円、 学生150円、高校生無料

出 品 ダンスホール (1933年) 、大阪メト

ロポリタンホテル (1933年) 、西川

商庖( 1937年) 、 川崎会館( 1937年) 、

中山製鋼所附属病院( 1937年) 、字

剖1ゴルフクラフe ハウス (1937年) 、

大丸元町食堂 (1938年) 、宇都油化

業 (1940年) 、恒原丸( 1940年) 、

宇部図書 館 (1949年) 、宇都鉱業会

館( 1949年) 、八幡製鉄労働会館( 1950

年) 、飯田家納骨堂( 1951年) 、東京

都 庁舎 (1952年) 、 福岡文化セン タ

一公会堂( 1959年) 、志摩グランド

ホテル( 19731: 1三) 、"市ー山ホテ) 1- - (1976 

年) 、文教学園仁愛講堂 (1984年)

. シンポジウム( 入場無料 ・申 し込み不嬰)

日 時 2008年12月 6 日( 土)14 : 00- 17:  00 

会 場 京 都 工芸繊維大学 3号館0311講義室

定 員 200名 ( 当 日先着順)

パ ネラ 福田 Ui守慶( 建築史家)

宮本佳明( 建築家)

司 会 石田il MI一郎 (京都工芸繊維大学)

問い合わせは、 「村 野藤吾の設計研究会」

(FAX075-724-7250) ヘ。

惨gal l eri sm- 画廊の視点一

現代美術を扱う 15の画廊で組織し、現代美術

の 社 会 的 受 容 と 支 持 層 の :tJt 大 を 目 指 す

gal leri sm一 画廊の視点- J'&は、 今 回15人の

作家を紹介する 。観覧料無料。 1"11限休み。

関連事業として、鷲田消一氏( 哲学者 ・大阪

大学総長) と森村 泰 昌 氏 ( 美術家) の対談は

11月 5 日夜、大阪府立現代美術センター南| 憐

のNS21ビル 91渚ホールで開催された。

会 期 2008年11月 3 日- 11 月15日( 土)

10:  00- 18:  OO( 土・祝日は161時まで)

会 場 大 阪府立現代美術セ ン タ ー 展 示 室

大阪市中央区大手前3-1-43

1f.t話06-4790- 8520

問い合わせばギャラリー ヤマキフ ァインアー

トの山木さんへ。電話078-391- 1666。

砂「駅2008- 鶴見線に降りた

アートたち」展

J R東日本的見線の 5 つの駅を舞台に、現代

アーテイストが新作を展示する東京ステーシ

ョン ギャラ リーの展覧会 は、鶴見線の各駅が

持つ懐かしい昭和の情景や海の光景とアート

を、鉄道に乗りながら楽しめる 。

会 期 2008年10月25 1"1- 12]=17 日( 日)

会 場鶴見駅、国道駅、浅野駅、海芝浦駅、

扇 IIIJ 駅の 5 駅一改札内の展示は目

的地までの切符を購入ー

展 示 鶴 見 駅/ 木村幸恵 ( 油絵) →国道駅

/ 高1リj根( 写真家) →浅野駅/ 安藤

栄作( 木彫家) →海芝浦駅/ 林武史

( 彫刻家) →扇111] 駅/ Mana (造国家)

砂時川実花展地上の花、天上の色

ｾ＠ .  

(Acid Bl oom)  2003年 @mika ninagawa 

セルフ ポー トレイトから出発した雌川実花さ

ん。現実の光景を倣影しつつも非現実 を映し

出す“ 花" 、 写真家と して自らの力量を問う

“ 旅" タレン卜や女優のイメージまで、も創出

する “ ポー トレイト " など、450J ; ' a を展示する 。

会 期 2008年11月 1 日- 12月28日( 日)

11 :  00- 19 :  00 (金・土は20 : 00まで)

月眼目休館、ただし 11124は開館

会 場 東京オ ペラシティアー トギャラリー

東京都新宿区西新宿3-20-2

入場料 1000円、 大高生800円、中小生600円

砂ブラジル× 日本 旅が結ぶアート

日本ブラ ジル交流年の今年、 ブラジル・ パラ

ナ 州 クリチＯｾにあるオスカー・ニーマイヤ一

美術館では 6 月に、兵庫県立美術館の 「兵庫

のコレクション展J が開催された。その帰国

展を、パラナ州在住の現代美術作家 3 人の作

品を加えて開催する 。
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会 期 2008年11月 1 日- 12月 7 日( 日)

月 ｼ 曜日休館、ただし ＱＱＱ ＲＴ は Ｑｾ ｦＮ Ｑ 館

10  :  00- 18  :  00 (金 -土は20: 00まで)

会 場 兵 庫 県 立 美 術 館 企 画 展 示 室

神戸市中央区脇浜海岸通 1- 1- 1  

入場料 1000円、大高生700円、中小生400円

展 示 ① 「 兵 庫 の コ レ ク シ ョ ン 展J

①現代美術作家 3人

・フランシスコ ・フアリア

. ジョゼ ・アントニオ

・マゼ・メンデス

フランシスコ・フアリア ( Xarayes 1)  2006年鉛筆、紙

招待券は日本建築協会 ( TEL06-6946-6981) ヘ。

・関連講演一聴講無料・観覧券半券要一

テーマ 「クリチノ Tの街づくり J

一環境を考えたブラジルの都市計画

日 時 2008年11 月22日( 土) 15 :  30-

講 師 中瀬勲( 兵庫県立人と自然の陣物

館副館長)

砂特別展「江戸と明治の華- 皇

室侍医べルツ博士の眼- J

エル ヴィン ・フォン ・ベルツ( 1849- 1913)

は明治 9年に東京医学校の教師として来日

し、森岡外ら優秀な医学者を育てる 一方、 明

治、大正両天皇の侍医に任命されている 。美

肌液 「ベルツ水j でもお馴染みだ。 また、滞

在30年間に厚手風、掛軸、絵巻、印簡や根付、

蒔絵や金属工芸品を収集。 これら収集品はド

イツに送られ、シュトゥットガル卜にあるリ

ンデン民族学隙物館に約6000点、が収減され

ている 。

会 期 2008年10月25日- 12月 8 日( 月)

9 ・30- 17 : 00 ( 金曜は20 : 00まで)

火|曜日休館

会 場 大 阪 歴 史 博 物 館 ・61潜 ・特別展示室

大阪市中央区大手前 4- 1 -32 

地下鉄谷11汀線 ・中央線「谷町四丁目 j

観覧料 1000円、高大生750P=1

中学生以下、大阪市内在住の65歳以

上は無料〔要証明提示〕

展 示 小林永沼「祝賀匡U、「卵殻塗家形箱」、

河鍋 ｉｾ Ｇ ￰ 斎「獣群舞図 ｪ 、リンデン民族

学博物館所蔵の美術工芸品など180i!1二

招待券は日本建築協会 (TEL06-6946-6981) へ。
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砂190周 年 記 念 大 阪 市 中 央 公

会堂の建築・美術・舞台」

平成14年には国の重要文化財 に指定された

大阪市中央公会堂は大正 7 年11月に開館し、

今年90歳となる。大阪歴史隙物館では、公会

堂誕生に至る過程を中心に、完成後の様々な

出来事、保存 - 再生工心で明らかになった点

などを約50点の資料で紹介する 。

大阪市公会堂設計競技 1席岡田信一郎案透視図

大阪市中央公会堂蔵

会 期 2008年10月29日- 12月23日( 火 ・祝)

9  :30- 17: 00 ( 金眼目は20:00まで)

火11程日 休館( ただし 12123は開館)

会 場 大 阪 歴 史 |呼物館- 8 1街

jf J l 覧料常設展示観覧料で入場可( 大人600

円、高大生400円) 。中学生以下と大

阪市内在住の65歳以上は無料〔安5正

明〕

展 示 ①寄贈者. ｾ吉本栄之助

① 設 計 競 技 と 挫 築 工 事 一13人 の 有

名挫築家による公会堂設計競技案

を展示

①松岡誌の天J1' 回・壁画

①公会堂の舛台活動

①平成の保存 ・再生工事

指待券は日本鐙築協会 (TEL06-6946-6981) へ。

・展示解説一11124 ( 丹・休日) と 12/ 13( 土) -

8 階特集展示室で141時か ら30分程度、学芸員

による展示解説がある 。

砂特別展「国宝三井寺展J

琵琶湖南西の長等

山中腹に伽藍を桃

える三井寺( J 重|城

寺) が所蔵する秘

仏 や 絵 画 を 中 心

に、国宝・重要文

化財約60件を含む

およそ 190件の名

宝が紹介される 。

今年は天台密教の

重要文化財 如意 輪 観音 坐 像

真髄を伝えた智li iE 平 安 時 代 三 井 寺 蔵

大師円珍が! 者から帰i:V'1して 1150年にあたり、

境内にある国宝- f i J J 学院に狩野永徳の長男 ・

狩野光信が描いた襖絵の数々も展示する 。

会 期 2008年11月 l 日- 12月14 日( 日)

9  :  30- 17 :  00 

月11抱円休館、ただし 11/ 24は1m館

会 場 大 阪市立美術館( 天王寺公国内)

入場料 1200円、高大生900円、 1-1・1学生以下

と大阪市内在住65歳以上は無料

展 示 |主|宝 ・新経明事1

'

坐像/ 国宝- 策不動

尊 / 凶宝 - 中 尊 大自II V I玉|宝 ・御骨

大削i

Hl 待券は日本建築協会 (TEL06-6946-6981) へ。

砂「純粋なる形象

ディーター・ラムスの時代

一機能主義デザイン再考J 展

1955年ブラウン社に入社し、 40年以上にわた

り500を超える製品をデザイン ・院修してき

たディーター ・ラムスのデザイン哲学を解明

する版覧会は、日本初公開のスケッチやプロ

トタイプ、モックアップなど300J i ' ?，を，図える

資料と、その背景となった歴史的デザインな

ども展示し、ディーター ・ラムス回顧展にと

どまらず、 201立高包における「モダニズムH 近

代化j を概観する内容となっている 。

ディーター ・ラムス

@VI TS伍

S K4/ S K 5  

ラジオ・レコードプ'レーヤー

1956年/58年

ブラウン社

phot o :  Br aun Gmb H 

会 WI 2008年11 月15日( 土)-2009
i
l'1月25日( 日)

10 :  30- 19  :  30 月|曜日、 12/31休館。

11124、12129、 1/12はIJ f. 1館

会 場 サ ン ト リ ー ミ ュ ー ジ ア ム [ 天 保111]

大阪市港区海岸通 1- 5  -10 

地下鉄中央線「大阪港J駅徒歩約 5 分

入湯料 1000円、高大生 ・シニア 700円、

小1' 1
1
生500円

ｈ ｩｎ ｦ 券は 日 Ｚ 木立ｾ築協会 Ｈ ｔ ｅｌＰＶＭＶＹＴＶＭＶＹＸ Ｑ Ｉ ヘ 。

・1Jf. 1催記念シンポジウム

「デザインを制りだす|時代のかたち j

日 H寺 2008年11 月15日( 土) 14 :  00-

会 湯 同館のI MAXシア ター

入場料 1000円( 自由席340席)

フ。ロクe ラム

① ディーター・ラムス氏への公IJf l質問l

① 喜多俊之「デザインの力 企業ブランドと

デザイン j

①深津直人「デザインがクリアーにするビジ

ヨンJ

①パネルディスカッションーコメンテーター

にクラウス ・クレムプ氏、司会に柏木博氏を

迎えて、 3人によるディスカッション。



理事会

第 5 回常任理事会

9  )=124日( 水) 15 :  00- 16  :  00 

場 所 OlVl lVl ビル l 階 サ ロ ン

出席者 中井会長ほか 9名

議 事 ( 1  ) 建築協会の今後の活動の方

向性について

( 2 ) 後援名義等の使用承諾につ

いて

( 3 ) その他報告事項

支部長会議

第 1 回支部長会議

9  )=124 日 (水) 16 :  00- 17  :  00 

場 所 OlVl Mビル 1階 サ ロン

出席者 上林京都支部長、森畑中国支部

長、佐伯東海支部長と 中井会長

ほか 9 名

議 事 ( 1  ) 支部の今後の活動予定につ

いて

( 2 ) 会員増強につ いて

( 3)  r建築と 社会 j に掲 E践する

支部だよりについて

( 4 ) 公掻社団法人化 について

( 5 ) その他

青年技術者表彰式

第55回青年技術者表彰式

講演会 ・懇親会

9 月24日 (水) 17 :  00- 19  :  30 

場 所 OMMビル l 階 サロン

・表彰式

出席者 受n者 19名

選考委員 設楽委員長ほか 2 名

協会役員 中井会長ほか 6名

一般参加者 17名

(  1  ) 会長から受賞・者へ盾の授与

( 2 ) 受賞者代表

- 講演会

l的安井鐙築設言|事務所 -

i形林督諭の挨拶

出席者 53名

講 師 (紛東畑建築事務所大 |仮事務所

設計部部長 中村文紀 氏

テー マ 「建築技師の仕事」 組織の設

計者に求めら れ るものー

- 懇親会

出席者 46名

講師・ 受賞者 ・協会役員等を交

え た 懇 談 懇 親 会

編集委員会

第 6 固編集委員会

9 月10日 ( 水) 18 :  00 - 19  :  00 

出席者 設楽委員長ほか 2 名

議 事 ( 1 ) 10月号「木造住宅を巡って

~主に法制度の観点から- J

特集報告

( 2)  11月 号 「鐙 築 に お い て

ROBOTが活脱する 円は来

るか? J  特集の企画

( 3)  12月号「自然と戦う 椛 造J

特集の企画

( 4 ) 各小委只会 分 科 会 の報告

( 5 ) 収支状況報告

第 6 回構造分科会

9 月 5 日( 金) 18 :  00- 19  :  40 

出席 者 研 安 幹事ほか 3名

議 事 ( 1 )  r桝造の頁」の企画

( 2)  12月号「自然と戦う 椛 逃」

特集の企画

第 7 団法令分科会

9 月 9 EI  ( 火) 15 :  00 - 17  :  10  

出席者 谷本幹事ほか 6名

議 事 ( 1 )  r法令コーナ -J の企画

(2)  10月号 「木造住宅を巡って

~主 に 法制 度の 観 点から

- J 特集経過報告

(3)  ，附報交換

第 6 回作品作風小委員会

9 月25日( 木) 19 :  00- 20 ・00

，ｾＧ ， ｦｉ￬ｦｪ 者居 内副 委員長ほか Ｘ 名

議 事 ( 1)  11'，'[ ，の選定

( 2 ) 作品の掲 il成状況並びに拘赦

予定の報告

( 3)  rgall eryJ 掲il改報告 ・予定

( 4  ) 前回の編集委員会の報告

第 6 回広告企画小委員会

9 月10日 ( 水) 17 :  00- 18  :  00 

出席者 設 楽 委 員 長 ほ か l 名

議 事 ( 1)  10月号「木造住宅を巡 って

~ 主 に 法 制 j交の le' 1点から

- J 特集報告

(2)  11月 号 「 建 築 に お い て

ROBOTが活躍する 日は来

るか ? J 特集の企画

( 3)  12月号「自然と 戦 う桃 造 J

特集の企画

( 4 ) 広告頁「第一線の建築設計

担 当者に Irrl く い ち 押 し佳

材 ・設備j シリーズの企画

( 5 ) 広告掲載状況

( 6 ) その他

( 7) 収支状況報告

第 6 回10年委員会

9 月 4 日 ( 木) 18 :  30- 20 :  30 

出席者 設 楽 委 員 長 ほ か 3名

議 事 コンペ草野査委只長、審査委員の

検討

事業委員会

第 4 回情報見学小委員会

9 月11 日 (木) 18 :  00- 19  :  00 

出席者 瀬戸川委員長ほか10名

議事( 1 ) 本年度事業について

ＨＺＡ￭ｾｾ ・ 武庫 川 女チ大学ほ

( 2 ) その他

出版委員会

第 5 回出版委員会

9 月181:1 (木) 18 :  00- 19  :  15  

出向者 |二!京委民長ほか 9名

議 事 ( 1)  ( プロのノウハウ 〉 と特装

本の経過報告

( 2 ) 進行 中のテーマについて

( 3 ) その他

東海支部 (6 月- 10月分)

第 1 回役員会

6 月5 1: 1 (木) 18 :  00-

山内者 佐伯支部 長ほか11名

議 事 ( 1  ) 平成20年度支部常fd委員会

委員会梢成及び事業予定

(! Ig 権委民会〉

・モード学園児学会準備，:): ，

10月17日- 20日 五'1制去の施

設見学、 |立界治産を中心に北

京方面企画中

(研修 同好委只会〉

建 築 工 事 笑 務 講 習 会 開催 予

定。 ゴルフ コンペ開催予定

* 常 ;丘委員会 総 務 委 員 会 ・事業委員

会 ・編集委員会 ・研修同好委民会会員委

只会 ・21世紀委員会 - 東海特集特別編集

委員会

第 2 回役員会

7 月15日 ( 木) 18:  00-

議 事 ( 1  ) 支部会貝取強

(2 ) 支部年!日lスケジュール

第 3 回役員会

1=119日 ( 木) 18 :  00-

出席者 佐伯支部長ほか15名

議 事 ( 1  ) 建築総合展 「新公益法人 ili lJ

肢に 関する 講習会j に|刻す

る質問3

( 2)  r述築と 社会j 東海特集

第 4 回役員会

9  )=1251: 1  (木) 18 :  00-

出席者 佐伯支部 長ほか13名

級 事 ( 1 )  r建築と社会J 東海特集号

( 2 ) 東海支部50周年記念事業

(3 ) 常陸委員会スケジュール

( 4  ) 団{本会員噌強

第 1 回東海支部特集特別編集委員会

10)=1141=1  ( 火) 18 :  00 -

ｉｪＧ ，ｊｉ￬ｾ 者 佐伯支部長ほか 6名

議 事 2009年 3 月号東海特集の企画

一「作品作風J r街道 宿 場111] シ

リーズJ r東海 の建築事例紹介

シリーズ J r東海支部会民が語

る」

建築と社会 ・2∞8.11 39  



空 調 ・ 衛 生 ・ ク リ ー ン ル ー ム 設 備

( 設 計 ・ 施工 )

組朝日工業社

本社 ・本r . 5 東京都港区浜松田Tl - 25- 7 '，l ，r，03( 3432) 5711 

大 阪 支 制 大阪市淀川区力/1 ｾｾＱ Ｍ ＵＸＭＵＹ＠ 'it;: ｾ ｲ［ＰＶ＠ ( 6302)  2270  

支 底北海道/ 東北/ 北関東/ 繊浜/ 似古尿/ 中国/ 九州

3 ・印 捌 ・ 鍵 ポスター カタロクーパンフlノノトー. 碕 年‘ 佳史‘

1111>，叉字. ・. データ処理

・メディァ. . S Pプランニング コンワルテインタ l了、ノリコ シヨン

web& UメディアコンテンY 会置阿片手

のぷ［じたｾ
'¥;/. ， f  ， ' 、;，

A 株式会社NPG- ;f( I./ - Ol 3 : J  

本 社 〒53ι ∞43 大阪市北区天満ト9- 19

tel: (06)  6351- 7271 ( 代) fax: (06)  6352- 7479 

第二ピル干53ι ∞43 大阪市北区天満 ト11 -8

tel : ( 凶 ) 6351- 012日(代) fax: (06)  6351- 0208 

京支社干105- ( 0 ) 4 東京都港区浜松町 1-2-1

一光浜松町ピル7 F

tel : (閃) 3433- 5211 (代) fax:( 凶) 5776- 7733 

( 旧社名ナニワ印刷湖、 日本データネ γ ト則)

We  have hope 

電 気 ・ 空 調 ・ 衛 生 ・ 防 災 ・ 産 業 廃 水 設 備

設 計 施 工

- ヲ イ ヲJ 械式会社

* 広大匝本祉干550-0002 大阪市阿区江戸婦 l丁目9昏25号 泣品 ω6)6441.8231

東 京 本 社 〒102-0071 東京都千代田区? 富士見 2 丁目 15番10号 電話 (03)3261-8231

主 社 名古屋 ・福岡

主 庖 札幌 ・仙台 ・新潟 ・大宮 ・千葉 ・横浜 ・金 沢 京 国1・神戸 ・天理 ・岡山 ・

広島 . i¥'Jj総 ・熊本

営 業 所 幣広 ・函館 ・宵森 ・秋田 ・盛岡 ・前 橋 長 野 ・静阿 ・豊田 ' rll ・t. I山・

福井 ・徳山 ・般山 ・高知 ・北九州 ・鹿児島 郡瑚

出 張 所 加 川 福 島 ・川 崎 怯 江 ・徳 島 下 関 長 崎 ・大分 ・宮崎

i海 外 支 庖 シ ン ガ ポ ー ル ・ホ ン コ ン

抜術研究所 〒354-0044 崎玉県入! 日l耳目三万町大字北本 ! F390番地 電話 (0492)58- 1511

地球環境を守り、 100年建築に貢献する

N A C且圃 のアルミ表面処理

株式会社 日 本 電 気 化 学 工 業 所

http: // nacl j p E- mai l : sc@nac l. coj p 

本部営業部 干560- 0036 大阪府豊中市蛍池西町2丁目 7番26号 NACLt ' ル2 階

T E L  (06)6843- 1235 (代) F AX  ( 06)6853- 1632 

東京事務所 〒 ＱＱＱ Ｍ ＰＰＵＱ 東京都台東区歳前 Ｒ 丁目 Ｗ Ｍ Ｒ 東京 ｎａｃｌｴ Ｇ ｊｾ

T E L  (03)3862- 0978( 代) F AX  (03)3862- 7098 

デンカC S Aファミリー製品

-子二J DCS A ( 膨張性混和材 ) コンクリートのひびわれ防止に

・雪ニ ｊｮ Ｎ，ｾ， ョニ ｊ Ｈ クラウト用無収縮材 Ｉ 鉄骨ベース、逆打部の充填モルタルに

・安ニ ｊｮ 守ョー宇・ ｊｉｊｾ Ｈ 品一＿＿＿Ｉ コンクリート躯体の漏水補修に
・安二J nE S(土質安定用意硬材 ) 地盤補強用薬注入

・安二J nI I OOO(製品用超高度混和材 ) コンクリートパイルの早期出荷と

ノ、イモメント製造用に

電気化学工業株式会社

近 畿 地 区 販 売 庖

金 森 藤 平 商 事 株 式 会 社 浜 宗 産 業 株 式 会 社

T E L 大阪 ( 06) 6 3 3 2 - 6 8 6 1  T E L 木社 ・京都 ・京川後 ( 0 7 7 2 ) 7 2 - 2 2 2 0  

T E L 東京 ( 0 3) 3 2 7 2 - 8 5 0 1  舞 鶴 ( 0 7 7 3 ) 7 6 - 0 1 3 3  

光 洋 物 産 株 式

A

Q

玄社

T E L 大阪 ( 06) 6 2 5 2 - 6 0 0 0  

小 浦 産 業 株 式 会 社

T E L 大阪 ( 06) 6 4 4 3 - 6 1 8 1  

40  彊察と社会 ・2008. 11



樵式会社 レオフラフ

干566- 0111 摂津市千里正2丁目 15- 17

T E L :  06- 6387- 1554 (代) F AX ・06- 6387- 9895

ホームページ: ht t p:/ / www. l eoc l an.co. j p 

~企画か5運営までをトータル・サポート~
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企

庁

- サプライ業務 1  

. メンテナンス業務|

L EOCL AN Co.t Ltd. ， 

L EOCL ANとは、ラテン語で f LEOJ = ライオン f CLANJ  = 一族・一門の二つの言葉からなる造語です。 いつも堂々と力強くありたいという私たち

の願いを、会社名に込めました。若い組織ですが、スタy フは保健・医療 ・福祉に対して長年の実務経験と実績を有した「スペシャリスト集団J です。

建築主が 納得する

住まいヨくり22

野宍り g|玉水新吾会 (企画 日本建築附 肝

I  Shl ngo T AMAMIZU  イわ

|  ー ー ラ L山 :7ぷ2 1Z

四六判・ 224頁

定価1995円 ( 本体1900円)

。目次

第1章 敷地の法規制

第2章 事前準備

第3章 工程 と祭り事

第4章 基礎構造

第5章 大工上棟

第6章 大工造作

玉 水 新 吾( たまみずしんご)

1953年京都市生まれ、名古屋工業大学建築学

科卒業後、 1976年から大手住宅メ ーカーにて、

住宅現場の胞工管理品質保証エ程安全衛生

第7章 外部仕舞い

第8章 関口部

第9章 竣工 ・引渡し

第 10章 電 気 設 備

第 11 章 給排水 ・ガス設備

一一宮

環境 田技術研修・知的財産 ・教育など、住宅技術

一筋。

著曾『現樋で学五住まいの雨仕舞いJ ( 学芸出

版社) 、『低厨住宅施工現場のαSJ ' かんたんCIS

マナーJJ( ともに共著、 PHP研究所)

所属 日本活路協会、大阪住宅安全衛生協議会

6学芸出版社 干60問 6 京都市下京区木津屋橋通西洞院東入

tel  075-343-0811 f ax  075- 343-0810 

ht t p://WWW.  gakuge ト pub. j pj E- mai l  i nfo@gakugei - pub. j p 
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ヨドルー7166ハゼ/ りんくうプレジャ タウンシフル

3次元形状の屋根を実現

高い品質を誇る商品力と、 実績に裏付けられた確かな技術力。

培ってきたノウハウを力に、 金属屋根の可能性を拡げる、

ヨドコウのヨドルーフ。

経済性・施工性・意匠性に優れる

巨出ｾ
尚

f
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0

2
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議

院

)

郎

自

刊

誌

酔

包 ( 06) 6245・1256

f i (03)  3551- 7941 

干541- 0054

干104・0041

本 社大阪市中央区南本町4 丁目 1番 1号

東 京 支 社 東京都中央区新富 1丁目3 番ア号

http: //www.yodoko.co.jp 
定 川 製 鋼

03379- 11  雑誌


