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建設業の技術経営（MOT）

図41　自動化で大きな成果を出したシールドトンネル

図42　建築生産におけるロボット化の経緯

図43　清水建設ビル自動化システム ｢スマートシステム ｣

３）完全自動施工システム
　1990年代になると、建設現場でのロボットが成功しない
要因として、設計や現場生産システム全体の問題が議論さ
れた。これまで開発されてきたロボットが既存現場の作業
の一部にだけ適用すると言うことが、ロボット活用を妨げ
る基本問題との認識であった。ロボット使用を考慮した現
場システムや設計が行われればロボット活用が革新的進展
するとの発想であった（図42）。筆者もその通りであると
判断した。その結果、第5章の図13、図35のような全自動
施工法が続々と開発され実施に移された。その結果、現場
内部は完全に工場のようになった（図43）。このシステム
では揚重を厳格にコントロールしたために、現場廃棄物が
極端に減少した。現場地球環境効果は抜群であった。しか
しながら、設備投資金額、償却費などにコストがかかり収
益が大きな課題となった。
　バブルがはじけて現場のコストダウンが厳しく求められ
るようになり、いくつかの企業の完全自動化工法は挫折し
た。筆者の所属した会社でも完全自動化システムの是非が
盛んに議論された。現業担当役員は大方、大反対であった
が、筆者は技術開発として建設現場自動化の頂点を極め
ることが重要であったと考えている。第6章で述べたよう
に、サイトファクトリー思想やユニット化など、そこから
新たな生産システム展開が可能になったと思っている。ま
た、完全自動化建設システムは技術の進歩をもたらし、研
究開発者の意識高揚にもなったと思っている。今日の利益
だけの追求では革新的な技術開発は生まれない。ただし、
この思想を追及し実現するためにはCTOとしての日頃の
言動、役員や経営トップとの信頼度が必要である。建設会
社にあっては、例えCTOが副社長であっても現業系の圧
力を押し戻すことは困難である。MOTはMOHである。　
　自動施工システムによるビルの着工は、清水建設では
1991年（平成3年）、大林組では1993年（平成5年）であ
るが、研究開発構想の着手はほぼ同じ時期の1980年代後
半ころと思われる。大林組では1989年（平成元年）に
「ABCS」のコンセプトを発表した。清水建設の場合、当
初は前田純一郎氏が個人的に構想して1988年（昭和63年）
に開発に着手、1991年（平成3年）には技術研究所内の制震
実験等建設で試行した。
　清水建設、大林組に始まったビル自動化建設システムは
他の会社にも波及し8社で開発され、20以上の現場で施工
された。当初のシステムは完全自動化指向であり、全天候
屋根や機械・設備に多大な費用を要し、開発陣と現業の間
で議論が激しく行われたが、準大手建設業でも続々開発が
行われたのは建設業の技術開発の傾向を物語る興味深い事
例である。 の内観 (前田純一郎氏提供 )

(1990年代、前田純一郎氏 )

（清水建設提供）


