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 本テーマで　　　2件目  社外発表　　2件目 0.5 時間

2024年　5月　～　2024年　9月 24 回

アーク・クリエイション・センター　技術統括部　第2試験課 勤続 4 年

本 テ ー マ の 活 動 期 間 本 テ ー マ の 会 合 回 数

発 表 者 の 所 属

メ ン バ ー 構 成 会 合 は 就 業 時 間

平 均 年 齢 月 あ た り の 会 合 回 数

テ ー マ 暦 １ 回 あ た り の 会 合 時 間

ＱＣサークル紹介
発 表 形 式

本 部 登 録 番 号 86-87 サ ー ク ル 結 成 年 月

プロジェクタ

活動スローガン

「新しいことに怯まずチャレンジしよう！」

発表のセールスポイント

新規導入設備の作業のムダに着目し、プログラミングやCADに

チャレンジしながら全員が目標を立て活動する事で

成長、課題を達成した事例です。

会社紹介

私たちの会社は本社が静岡県 掛川市にあり、主に

自動車などの排ガスを綺麗にする触媒の研究開発、製造、

販売を行っています。私たちは磐田市にある研究施設、

ARKクリエイションセンターに勤めています。

職場紹介

私たちは触媒の研究開発に携わる

技術統括部 第2試験課に所属しています。エンジンや

車両を扱った、性能評価試験を担当しています。

サークル紹介

私たち、なないろサークルは11名で活動しています。

サークルレベルは現在Bｿﾞｰﾝ、Aｿﾞｰﾝを目標にして

活動しました。目標達成には

若手と改善意欲のレベルアップが必要です。

運営の工夫～サークルレベル分析～

レベル回答をFormsに変更した事で、集計が楽になり、

項目ごとの分析も可能となりました。改善意欲を

レベルアップさせるため、都度勉強会を開催します。

運営の工夫～運営方法～ キーパーソン紹介

性格を16のタイプに分類するMBTI診断を活用。

自分の長所と短所を理解し、個性を活かして

活動する為に、全員が個人目標を設定しました。

キーパーソン：沖 海莉さん

QC歴：4年目

個人目標：「自信をもって発言する」

個人レベル

目標

育成計画

キーパーソンは沖さんです。目標は「自信をもって発言する」と、

個人レベル2の7項目を9月30日までにレベル3に向上する

事としました。育成計画を立て、レベルアップを図ります。
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課題点を親和図にて層別した結果、ムダと付随作業が発生している事が判明しました。

ロボット取付けと試験について、深掘りします。
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テーマ選定条件 テーマ選定

社会的な背景として、生産年齢人口の減少による労働力の不足が懸念されており、

キャタラーでも同様の傾向が想定されます。現場で働く私たちが出来る、

生産性の向上へ繋がる困りごとを募集する事としました。

困りごとを6大任務で洗い出し、全員が自身の困り事をプレゼンしました。

4件に絞り込み、マトリックス図にて生産性の点数を2倍に設定して評価した結果、

「運転ロボットの有効活用」に決定しました。

試験で使用するシャシダイナモメーターは車両をローラー上で路上走行を模擬して、

性能や燃費を計測する装置です。試験数増加の予想に対して、作業者の増員は

見込めない為、負荷が高くなります。負荷を減らす為、ロボット導入を検討。

人の運転と比較した結果、再現性が高く、高い精度での運転が可能となります。

運転工数も0分になり、対応可能な試験数が増加できます。

増員無しで試験数の増加に対応する為には、ロボットの有効活用が重要となります。

部方針でもロボット導入が掲げられており、2024年9月の本格運用に向け、

ロボットの困り事を洗い出して、運用開始を目指します。

テーマを取り組むにあたり、ストーリー選定のフローチャートを用いて型を選定、

今回は課題達成型で活動を進めました。

ロボットは、アクセル・ブレーキ・クラッチ・シフトの駆動装置と制御ユニット・パソコンが

接続され、パソコンから指令を出すことで各駆動装置を動かしています。

現地現物で確認した結果、多くの課題点が挙がりました。

ムダと付随作業について、サークルリーダーからTPSを活用しようとアドバイスを頂き、

精査した結果、動作のムダに分類されることが判明。

「ニンベンの自働化」を目指し、人を機会の番人にしない為、更に調査をします。

取り組む必要性の明確化① 取り組む必要性の明確化②

ストーリー選定 攻め所の明確化～ロボット概要～

攻め所の明確化～親和図～ 攻め所の明確化～TPS～

シャシダイナモメーター

TPS（Toyota Production System)：ムダを徹底的に排除する生産、作業方式



活動計画はこのように立て、ステップリーダーを中心に全員参加で活動しました。

キーパーソンの沖さんは全ステップを担当することで、レベルアップを図りました。

攻め所の明確化～ロボット取付け（ムダ）～
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ロボット取り付け作業の手順は上記のようになっています。

ロボット製造元の標準作業時間が8分に対して、試験車両8台全て時間を超過しており、

最大17分かかっています。標準時間を超えた①～④の作業は全てムダが発生していました。

攻め所の明確化～ロボット取付け（ムダ）～

攻め所の明確化～試験（付随）～ 攻め所の明確化～課題まとめ～

攻め所の明確化～攻め所選定シート～ 目標の設定

活動計画 方策の立案

4件のムダは上記のようになっています。

試験車両の入れ替えを頻繁に実施している為、各車両に合わせた

位置の調整や治具の付け替えを実施する際に、ムダが発生しています。

従来は、人による運転の際に作業者がエンジンチェックランプを確認して管理していました。

しかし、ロボットによる運転では異常を検知する機能が無い為、人による巡回を実施。

各フェーズ毎に2分の巡回が発生し、1試験で4回実施しています。

ロボット取り付けでは、ムダな動作を無くし9分の短縮。

試験では付随で発生した巡回作業を無くし、8分の短縮を目指します。

攻め所選定シートを使用して、攻め所を選定。

前提条件も確認して、2項目とも採用する事としました。

目標は「2024年9月30日までに、ロボット導入時のムダ・付随作業時間の

ギャップを0にする」に設定しました。ムダと付随作業を無くして、試験の効率化を図ります。

攻め所を評価した結果、予想効果の高い5件の方策案を採用しました。
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成功シナリオの追究～障害の除去シート～ 成功シナリオの追究①～レールに印をする～

成功シナリオの追究②～ペダルに印をする～ 成功シナリオの追究③～エンジンチェックランプ検知システムの構築～

成功シナリオの追究③～エンジンチェックランプ検知システムの構築～ 成功シナリオの追究～部内報告～

運営の工夫～中間～ キーパーソンの成長～中間～

障害の除去シートを使用して、方策案の予想障害と除去方法を検討。

実現性を評価し、全ての障害に対して対策を実施しました。

今回は抜粋して3件を紹介します。

レールに印をすることで、シートの位置の見える化を目指します。

予想障害は、印の角を取り、ラミネートフィルムを貼る事で除去できると想定。

シート位置調整時間が低減できると予想しました。

ペダルに印をすることで、合わせ位置の見える化を目指します。

予想障害は、印を埋め込み式にする事で除去できると想定。

ペダル位置調整時間が低減できると予想しました。

エンジンチェックランプ検知システムを構築して、巡回工数削減を目指します。

外部からの光に反応して誤検知する予想障害は、

誤検知防止治具を作製する事で解決できると想定しました。

情報セキュリティルール違反は、IT部に確認してポケットWi-Fiを利用する事で解決。

チャット投稿に気付かない予想障害は、複数人に通知する事で解決。

チェックランプを検知、通知する事で巡回工数を削減できると予想しました。

対策を実施する前に、部内報告を実施しました。

立案した方策内容に問題が無い事、上司の思いを確認する事が出来ました。

Free CADとマイコンの勉強会を実施。

全員が実際にチャレンジする事で、知識を深め、改善意欲を向上させる事ができました。
キーパーソンの沖さんは、全ての対策と勉強会に参加。

問題解決、QC手法、改善能力、チームワークのレベルが向上しました。

活動前：個人レベル表 中間：個人レベル表

全ての対策・勉強会へ

参加！！



活動前は、人による8分の巡回工数が発生していましたが、

エンジンチェックランプの自動検知により、巡回作業を0にする事ができました。

4件のムダを全て排除する事ができ、取り付け作業時間を目標以下に短縮しました。
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成功シナリオの実施～実施計画～ 成功シナリオの実施①～レールに印をする～

成功シナリオの実施②～ペダルに印をする～ 成功シナリオの実施～取り付け時間短縮まとめ～

成功シナリオの実施③～巡回工数削減～ 成功シナリオの実施③～巡回工数削減～

成功シナリオの実施③～巡回工数削減～

実施計画は上記のように立て、進めていきました。こちらも一部抜粋して、紹介します。 テプラでレールに印をして、シート位置を見える化する事で

合わせ位置が一目でわかり、シート位置の調整時間を4分から0.5分に短縮しました。

ペダルに穴を開けて、3Dプリンターで作製した印を埋め込み、見える化する事で

ペダル位置の調整時間を3.5分から1分に短縮しました。

エンジンチェックランプ検知システムの構築では、

メーターパネルの加工・誤検知防止治具の作製と改善により、

外部の光を遮断することに成功して、完成させる事ができました。

更に最適なマイコンを選定して、プログラミングを作成しました。

パワーオートメイトを活用してフローを作成する事で、

自動的に複数人へ通知できるようになりました。

ロボット取り付け時間は、4件のムダを排除した事で17分から5分に短縮。

巡回工数は、付随作業を無くすことで8分から0分へ短縮しました。

成功シナリオの実施～まとめ～
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反省と今後の進め方 活動の振り返り

効果の確認①

サークルレベル～まとめ～ 標準化と管理の定着

キーパーソンの育成～まとめ～運営の工夫～まとめ～

効果の確認②

目標の17分削減に対して、20分削減することができ、目標達成です。

24年9月にロボットの本格運用を開始することができ、ロボットの有効活用を実現。

増員無しで試験数増加へ対応することが可能となり、生産性が向上しました。

有形効果は年間で168万円となりました。

無形効果・波及効果・副次効果も発生し、様々な嬉しさがありました。

全員が目標を掲げて活動した事で、前向きな発言が多く、

最後まで良い雰囲気で活動を進める事ができました。

全員が目標達成することができ、QC活動に貢献しました。

沖さんは、8項目でレベルが上がり、目標を達成することができました。

また、毎回の会合で司会進行を務めた事で、人前で話す事にも慣れて

自身を持って発言することができました。

標準化と管理の定着は上記のように決めました。

作業要領書は定期的に内容を見直して、改訂していきます。

「新しい事に怯まずチャレンジしよう」をスローガンとして活動した結果、

課題である改善意欲が向上して、若手もレベルアップしました。

目標のAゾーンには届きませんでしたが、今後もAゾーンを目指して活動を続けます。

良かった点と反省点を考慮して、今回のQC活動では

車両評価担当の班の負担が大きくなってしまったので、今後は車両評価スキルを

他班のメンバーも習得して、多能工化を図ります。

今回の活動を通じて、3DCADやマイコンにチャレンジした事でメンバーが成長。

DXを活用して、人が携わっていた監視業務を無くすことができました。

今後もチャレンジ精神を絶やさず、QC活動に取り組んでいきたいと思います。




