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「防按用チェーンソーアームJの試作について

m~*義彦・諜井i鰐雄・佐々木功

On the Trial Construction of “the Hanger of Chain 
Saw for Anti-vibration" 

Y oshihiko T AKIMOTO， Yoshio FUJII and Isao SASAKI 

~皆

チ品ーンソー披還さの手腕へのほ連安低減させるために開発された「防採用チェーンソーアー

ムjの試験結果について報告する。 これは Photo.1"，5 1ζ見られるように， チェーンソーを吊

り上げ，その設援を身体で文え，手腕はチ品ーンソーに ]1説く添えるだけで作業し得るようにした

ものである。本アームの防振伝述特性とその作染性そ穣々検討した結果，現段階では，林内での

伐俄作3誌には不向きであるが，ニiニ場での.:E切りには効果的に使烈し得る可能4性がある ζとが分か
った。今後，さらに改j主を加えて行く予定である。

1.はじめに

チιーンソーを使j討する際作業者lこ誘発される振動路絡は，使用時間の規制およびチェーンソ

のものを 3g以下lこ押える規制の実施により， 1ヨ下のところ品うる程度の予訪効果が得ら

れている ο しかし， ζの効来を今日、上のものにするためには，さらに各力検討が必裂であろう

し，視に様々な改良の試みがなされている。これ等改良のブ5'1r立を大別すれば1つは松葉言語iJ(lこ務lヨ
した改良(エンジンや機撲の改良)であり，もう 1つは作業者がチェ…ンソーをi剖安手にせ

ず|間接的操作で作業しうるための改良(リモコンチ ιーンソー，臼mIJ王切装置等)であると

ょうが，ここで報告するr1V5採用チェーンソーアーム」は，

え方に基いている。

さで，自!日jρ1m]名議アタッチメントを開

発しているS社から，チェーンソー採!fUJの

手続への低迷そ経滅するための「防阪府チ

ェーンソーアーム」なるものが，我々の

研究窓に持込まれてきたのは昭和551]".1月

頃のことであ勺た。 1l'Z初， 試作品の写真

(Photo. 1)をr!て， チェ…ンソー

するアームI111分の大きいことにi管ろさ，設

たチェーンソ一本体にほぼ p日i散する抵抗

2つの改良方向のI:t悶をゆく考

(背負子を除いたアーム部分だけでがJ9.4 

kg)があることを開き，とてもこのままで Photo. 1. The original Arm 
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ば111での作業は出来ないと感じたが，同日初ζ間白い試みではあると思った。 ζれ以後， S社の人

々と我々とで各瀦検討，実験をくり返し，改j誌を加えて行ったのであるが，チェーンソー振動の

防振問題を考える場合に 1つの足掛りをlヲえるという意味で，これ等法対・の結綿を以下に述べよ

つ。

なお， ζの n:Jj採用チェーンソーアームjはiヨ下克に検討を:lli:ねており，会問的に111での使用
が可能な段階には到っていない。

2. I1坊振用チェ…ンソ…ア…ムJ

この rl坊採用チ且ーンソーアーム(以下，防振アームと称する)は2本のコイルパネを内蹴し

た平行 1)ンク式ア…ムの先立iiiにてチェーンソーを陥り，もう lつのげliを背負子 (Shoiko)の布]河

口に取りつけ， f乍諜者がその背負子を背負って作業するようにしたものである (Photo.'1， 2， 3)。

即ち，チューンソー謹f訟の大半を腐をはじめとする身体で文え，作業時手腕はただ経くチ品ーン

ソーに添えるだけでチェーンソーをコントロールずるようにしたもので， 2本のコイルパネで振

践を吸収すると同時に，チ且ーンソ-ほの手腕に加わる割合をできるだけ少くし，その分手腕

iと伝わる しようという考え方に説いたものである。この方法は， TVカメラ靖;後人間

がかついで級影する11寺，カメラのブレをiおぎ，常にカメラの本衡を保つために開発された装置に

由来するが，自立~Iこ述べたように，全体として大き逃ぎるし，また， ζ れを背負うと了j江アーム

のi!fl)分が布団くらいのi南さにきて布半分の視界がほぼさえ切られることも，大きさ，設の点と

共に気lζ掛った。

そこで， S社の人々と我々とで， 111仕事が可能になるような構造，大きさ，操作性，チェーン

ソーをアームに!~器製する節分の補地等について穂々話し合ひ，次臨 lζ試作された|坊披アームがア

ーム 1(Phoio. 2， 3) とアームII(Photo. 4)で， 1l1i:初の防振アームと絞べるとはるかに小さく

まとまった形になりまた格上止になっていた。背負子部分と各アーム部分とそ加えた宣訪れま，それ

ぞれアーム I約 5.7kg，アーム立約6.7kgであった。アーム Iは故知のi出様アームと考え方は同

じであるが，お|ヨの担野，設，大きさの点で改良が加えられたものであった。アームEは，ア

ーム]ではお問視界がさえ切られ勝ちになる点，またお間口からアーム部分が1111びていて，傾斜

地での作議時その方向に全体の議みが鍋かり身体のバランスを失う恐れがある点、を改良し，背負

子中央からオーパーヘッド式にアームを伸ばし，その先端でチェーンソ…を吊るようにしたもの

で，背負子への取付部分に大きい筏 (63fl1mがのコイ jレパネを伸入し，それにで搬動を吸収し

ている。

チェーンソーをアームlこ懸却する部分については何碕類もの裂式が考えられたが，

1) 1人で脱者が可能であること，

2)・作業I:[lli'{(l突にチュ…ンソーが保持されていてi;!として外れないこと，

3) 上下，左右どの方的jへもチェ…ンソーを愁かし得ること，

を特に53成して， 市・取を介してVベjレトあるいは絞殺ワイヤーロープでれる方式 (Photo.5) 
とJ~手:製受!こ1Iこチェーンソー前ハン 1'<<)レを掛け l:からワンタッチでかしめ締めする金共方式

(Photo. 3)の2つを採用した O

そこで，このアーム 1，アーム II の振数伝迷特性を制べ，また~ミ!擦に 1111こで伐木造材作業後試

みた結果， IVj採アームを{史j討すると，ヂ且ーンソーの前ハンドルでの指数は火rlHζ減少すること，

後ハンドノレでは幾分械少すること，また消去IL)j渡部への擬jjlJJ低迷は緩めて少ないことが分かった

(詳細は次躍で述べる)。
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Photo. 2. The Al・m 1 (Numbers 
mean the meaSUl"・ed
points in Fig. 1) 

Photo. 3. Hanging arm of the Arm 1 (Numbers mean 
the measured Points in Fig. 1) 

Photo. 4. The Arm ][ and its Clamping device Photo. 5. The Arm ll[ and its Clamping device 
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一方，作業性を検討・した結果，

1) アーム耳のオ…パーヘッド方式では，伐初j時期上方向が火変Je.ずらく， :l皐口が切りにくい。

また， !ヨ線より上の技誕等iこア…ムが引mり易い，
2) アームの長さが不足気味で(とりわけアーム Iで)， 身体から速いtiL援にチ且ーンソーパ

ーがj誌かず作業しづらい場合が生ずるので，作業者の身長，腕の;良さに応じてアームの認さ

等を変え，常に過去{立践にチェーンソーをバランスさせる必裂がある，

3) J学2慰金共方式では，もっとチェーンソーを自治に動かせるような工夫が必裂である，

4) 緊急時に，ワンタッチでアームからチェーンソーを切り離せること，

5) チェーンソー窓畿が沼部のみならず，腹部に加わり，背負子を身体に路定ずるベノレトが腹

部IC.食込み脅しい，

等の点ぞ改良する必要のあることが判明した O

このように，訪振アームにで披動ぞ減少し得ることが一応分ったので，上記作業性而での諸改

良点を配慮して， つぎに作られたのがアームmである (Photo.5)。 これは背負子のお右両清か
ら，より細くコンパクトな形になった2本のアームを1:1:1し，前部中央で一体とし，この部分iこでチ e

ェーンソーを吊り，向勝口部にそれぞれアームE問機のコイルパネを介し恨勤を吸収ずるように

したもので，コイ Jレパネは 2本になったが，そのf廷を小さくし窓越:の点，怒梨のj誌では 1本

の場合と変わりのないよう配j恕されている。この 2本のアームは前後に約10cmスライドでき，

その;良さを調節できると向11寺に，緊急時にはワンタッチでアームからチ品一ンソーを外し得る工

火も取り入れられた (Photo.5のお1Jttl)。背負子(約2.8kg)を除いた部分の重散は， ζの新しい

懸架設置を務けた場合約5.8kg，従来からの?丹取とワイヤーロープ陥りの場合約 5.0kgであった。

なお，アーム Iはアームの;良さが調節できないこと，おlJt1JIC.議i設が締り過ぎること等の問題が

あり，森林内作業には不向きであると判断し，この時点で試作を打切ったo アームEについては

アーム阪と共にさらに検討を加えることとし， J学塾!金共に約 20cmの三三角形のネジ山を切った

長いボルト状金属柊を押入し，上下の長さの翻簡ができると閥均に作業時アームのリーチが不足

することのないJ去に改良した (Photo.4の下)。

アームlIUζ到って，滋初の防搬アームやアーム 1，アーム lHこ較べ，かなり不必裂な部分が取

り除かれコンパクトな形となり，議林内における作業性という加での改良がなされた。すなわち，

1) 2本のアームで吊るのでバランスが良くなり傾斜地でも作業が行なえ，しかも上下，

の視界が妨げられない，

2) アーム母子を伸縮して，作業者の{制約こ!おむて適正也躍にチェーンソ…をバランスできる，

3) 緊急11如こチェーンソーをワンタッチでアームから外し，避難できる，

4) 背負子を腹部で身体に限定するベノレト位置>rt:，より下回にし，太股音IH立にで悶定ずるよう

にしたので，腹部での圧迫感が無くなった，

等の改諮がみられた。

l狗振アームの形状は，として作業性のil百を考}，¥¥;tして，概略以上のような経約をたどって現在

に到っているのであるが，各部IVJ擬アームの振動低迷特性および作業tftの尖|燃を，災験データlこ
2浅いて次取に示そう O

3. 1拘振アームの振動伝連特性およびその作業性

3-1 振動低迷特性

ζのi的擬アームを使用する場合，チ品一ンソー与を乎にして作業する場合と絞ベて，作業者1こ伝
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わる振動がどのように変化するかを比較するための実験を行

なった。諜験内容は，①アーム Iを使用した;場合，チェーン

ソ…の振動が街振アーム各部にどのように低迷されるか，窃

各穂の防援アームによる|拘擬効果の比絞の2つに分けられる。

①の実験の;場合，小型加速度ピックアップ(1:1:溜型)をチ

且ーンソー1諸ハン r)レ，チェーンソー後ハンドル，アーム I
のチェーンソー側端・ rjJ出jジBイント部・背負子側端，およ

び背負子の間部とJI史郎の計7ケ所に回定し，上下方向(m:力

方向と同じ)についてのみ測定した。 Photo.1， 2，から判る

ように，作業者が的援アームを背負い，右手でチェーンソー

のスロットルを操作し，定手でチェーンソーの位設決めをし

ながら作業する11寺の，アイドリング時， レーシング11寺，鍛断

n寺の各部f立での摂動を鵡定した。

②の実験の場合，チェーンソ…前ハンドル，チ且ーンソー

後ハンドル，背負子の阿部での摂動加速度をアイドリング時，

レーシング11寺，鋭・新時について測定した。

いずれの場合も，データは1ltデータレコーダに収集し，
あとで実験窓で再生し， FFTアナライザーを使って周波数

分析を行なった。分析条件はj司波数城o""500Hz，サンプリ
ングタイム 0.8秒の 4秒平均値， 総工芸{伎は般大ピークイ凶を g

(lg =: 9.8 111/S2)で表示した。なお議小illtl;:認可能iiu[は 0.01g 

であった。使用したチェーンソーはKtd:CS -501E V L 
(50cc， 7.0 kg)で鋭新時は規定通りに自立てをし， 20C111X 

20 C111のブナの気乾材を鍛断した。

①の実験の結泉は Fig.1の巡りである。縦軸は探勤加速

度似を対数表示で表わしており， 1虫it納は各測J誌の場所を示し
ているo邸中の数字は測定値に対応した周波数である O この

閣から次の事が判る。アイドリングの場合，ほとんどの測点、

でエンジン悶転数に対応した斑波数でどーク備を示している。

また，蝶勤加速度艇もチェーンソーから迷くなるに従って漸

次小さくなり，背負子持部では約1/10に減少している。レー

シングの場合，後ハンドルでは2措の高調波がどーク{疫を示

しているが，イむの場所ではエンジン賠総数に対応した周波数

でピークイ直を示している O また蝦滋加速度値は，後ハンドJレ

が大きく，他の場所では悶じ位の儲を示し，チェーンソーと

アームとが一体となっていると忠われる。鍛断の場合，レー

シングと同じ傾向であるが，背負子l接i'!iliで債が大きくなって

いる。これは鍛断11をに作業者が前傾姿勢を取る関係で，背負

子服部が身体より浮いたためと思われる o 3通りの状態を通

じて，後ハンドノレは各測点、のうちで最大の振動加迷皮を訴し

ている O ζれは，前ハンドノレにアームを取り付けて吊ってい

るため，そ ζを文点にしてチェーンソーが括れるので後ハン
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ドルの備が大きくなると忠われる o

@の実験の結来は Fig.2の返りである。縦軸はCDと問じく加速度{誌を示し， Wlilq!Jは各都の組

合せを示している。なおアームmはJ字型金J迭を使った場合である。 ζの閣から判ることは次の
通りである。前ハンドルではアイドザング時を除いて，すべて防披アームを能FBした場合のブゴが

加速度irl:lが小さく，防綴効果が表われている。アイドリングの場合， 周波数が低く(約36Hz) 

コイルパネを使ったアームでは防振効糸が得縫いためと忠、われる o ~Jj~渓アーム限の比較では，ア

ーム Iとアームnはほぼ間じi持綴効果が見られるが，アーム肢はあまり紡採効糸が得られていな
い。後ハンド Jレでは，やはりアイドリング時に防振効来が得られていない。また，レーシングfl'J}，

銀i続時においてはアームI.アームEの防振効果ば扱くわずかしか得られていないし，アームm
ではむしろ綴勤が増大している O 背負子j湾当I~では，アームを使用していないチェ…ンソーだけの

場合が，当然…者/J、dい似を示しており，防振アーム持¥Jの比較ではあまり擦は見られない。以上
をまとめると，ア…ム I，アームnはiiiJハンドルでかなりの防振効果が見られるが，後ハンドjレ
では振動減衰はどくわずかでj制緩効梨がはっきりしない。アーム阪は前ハンドルで防振効巣が少

なぐ，後ハンドルでは逆に J反動を増大している。いずれの場合も，背負子のJ潟.者I~での掠勤は小さ

く問題lこならない。

3-2 その作業担1:

各1習の作業における作業負担.の大小を比較する指標として， ζζでは心的数(作業中の作業者

の披索ll~~11散にほぼ比例j して変化する)を取り上げ，また後述の!胞に加わる力を静f泌するのに京

市街活閲を取りとげた。心的数および1~'j培留の言 1' ð{1jtとは無線テレメータを使用した。

3…2-1 チ品…ンソ…，アーム 1，アームHによるヨミ切作業

F. H 2人のベテラン作業者が，アーム 1，アーム nlζチェーンソーを吊った場合およびチェ

ーンソーを乎に持って，製材所二七jおにて文持台上lと鐙かれた硲様約40cmのスギ丸太を連続3即
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Heart rate of th♀ subjects in th邑 buckingoperations 
(unit: beatsjmin.) 

Table 1. 

Arm H 

S.D. 

3.74 

4.73 

Arm 1 

Mean S.D. 

98. 1 6.18 

79.1 6.50 

Chain saw 

Mean S.D‘ Mean 

93.7 4.80 97.4 Worker F 

86.2 7.74 73.5 Worker H 
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五切りした時の，各作業者・の作業1:1"の平均心的数を Table.1 1ζ，また， H作業者による作業中

および作業後休期中の心的数の変化の様子を Fig.3に示した。潤設をみてr=1を引くのは，防振

アームを用いて':E.切った場合の平均心拍数はチェーンソーの場合と較べ， Fでは少々抵いかほほ
問じくらいで，日では明らかに高くなっているという傾向で，防振アームを般用しでも必ずしも

作業負担は経減していないということである。これは，作業者がチェーンソーそ乎に作業する腹，

防探アームに慣れていないということも考えられようが，主として，チェーンソーがアームIr.l百

られている関係でチェーンソー操作がままならない，つまりチェーンソー操作上の制約を受ける

ためであると考えたい。なお，アーム 1，アーム立共J字担金具とを，この場合使用している。

Fig.3にで心拍数変化をたどってみるとこのことが切らかになる。

Fig.3 は縦 ii~lJ ~ζ心的数(閉/分) ，横ilq!ifζ f1~Hh~ (分単位)をとり，心的数を 2秒ごとにプロッ

トしたもので，矢印のところで3闘の王切りが終了し，以後2'"'-'3分間の休i訟を取っている場合

を示している。会体的に街振アームによる作業中の心的数レベルがぬるいことが分かろうが，とり

わけアーム Iの場合におおよそ50秒， 1分55秒等に鋭いピークが認められる。 ζれはアーム Iの

場合，アームが焼かすぎて丸太の向う側がうまく鍛析できないために身体を火きく1111ばしたり，
少々移動したりして五切らねばならなかったためであり，これ等のことが全体の心的数レベルを

押し上げた臨調となっている。アームEでは，構造上の追いからしてアーム I穏ではなかったが，

やはり上述のアームのりーチ上の問題が認められた。

F作業者の心的数変化i舗は省略したが，日作業者の場合と同様の ζ とが~・え， ζのチ且ーンソ
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…のj前く範聞が1M約されるという点が，チェ…ンソーをアームに吊った ζ とにより手腕系の関JI:l
~が増し，片手lとてもミli切れるという利点を相殺し，結果的にはF作業者の場合も表 1 のように

チェーンソーを手にした;場合の心拍数レベルに穏まったと思Lわれる。そこで，前殺に述べたよう

に，これ等の点1<::改良が加えられたのである。

3-2 2 チェーンソー，アーム]1，アーム班による林内での伐倒作業

アームロ CJ学担金兵償問).アームI江(ワイヤ…ロープ吊り使用).チェーンソーを用いて，

Table 2. Heart rate of the subjects in the felling operations 
(unit: beats/r百in.)

Chain saw Arm II Arm ][ 

Mean S.D. Mean S.D. Mean S.D. 

Worker F F邑I1ing 95.2 6.91 103.6 5.74 

Fel1ing 118.0 8.49 135.1 4.61 

Uphill walking 118.6 11.90 125.6 16.74 
Worker H 

Downhill walking 113.0 3.85 131.4 3.17 

Th邑 wholework 117.5 9.00 133.1 10.20 
一一一

。63・
命
倫

」戸ぽ

α凶
定

0.33 0.67 1.00 1.33 l.67 2.00 2'.93 2.61 3.00 3.33 3.61 唱.00 !.I.93 !.I，67 

TIHE IHIN.I 

Fig. 4. Time series change of heart rate of worker F in the felling operations. 

*"，内でブナ天然水を伐仔IJした燃の平均心的数を Table.2に示したが，間表iとみられるように同

作業者共街振アームによる11寺の方が明らかに平均心的数は高I'IIであった。この傾向をより詳しく

検討するために. F作業者による作業中の心的数変化の様子を i干ig.Ll 1ζ示した O 間関をたどる

と，チェーンソーによる合(細い線).約30秒(矢印1)で受口切りを開始. 2分30秒(矢印 2)

で終了 I 2分40秒(矢r:p3)で迫lコ会開始し. 3分20H、(3.33分)で 11立身体を移動し足場そ翻
め最後の切りに移り. 4分15秒(矢印 4)で終了しているが，受口から追口に移る11寺を除いて毎

分9Olmの心Jjel数を中心としたレベルに終始している。これは，チェーンゾーのスパイクをテコ

の文点として常にスムーズに勉し切りを仔い得たためである O これに対し，アーム立による場合

(太い線)一一一操作上の自由伎を増すためにアームのリーチを長くする工夫をし，チェ…ンソー

を吊る金良部分に約 20cmのボノレト状金j潟棒を抑入しであるが (Photo.4の左下)一一約30秒

(矢印1)で受口斜め切りに入るが，思う方向lζ銀関が入ってゆかずチェ…ンソーパーが斡1<::食

込み気味であり，ついで 1分20秒(1.33分)で受口水平切りの方向にパーを向けるべく吊り金具
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Fig. 5. Electro-myogram of th巴forearmsin the felling operation 
with chain saw by worker H 

Fig. 6. Electr・0四myogramof the for邑armsin the fe11in宮 operation
with ARM 1江byworker H 

の位躍を修正し，切りを再開し，約3分10秒(矢印2)で終了， ~('J 3分30秒(矢印3)でi窓口切

りに入り， 4分で足場を移し，矢印4で切り終っているが，より高い心的数水準に終始したo こ

れは，受口および追口切りに入る時，思う方向に鋭自が入らず余分の腕力を裂する ζ とに主たる

館協があると思われる。

一方，五作業者はアームmを用いて伐倒したが 2本のアーム 口から11:¥しまたロー

プ吊りを用いたので，よりチ且…ンソー操作が自治であったためチェーンソ…パーが斡に食い込

むという現象ζそみられなかったが，伐fflJJ:j:Jの心的数はチェ…ンソーによる場合と較べ設初から

終りまで'R~~こ高いレベノレのままであった ο またこの場合， {)と倒ずる立木まで約 l分間林内を主!主行

しなくてはならなかったが， ζの殺り下りの場合，問自に揺れ動くチェーンソーを文えつつ歩か

ねばならなかったためか， Table.2にぶしたように防振アームによる場合のゴJがやはり心拍数水

準は高 I~I であった。

ところで， Fig.5はチェーンソーによる伐倒ゅのH作業者の上腕の表部筋泣閲であり， Fig.6 

は民じくアーム到による場合のもので，それぞれ上段がお上腕，下段が海上腕の筋閲を示して

いる。表部筋電閣は腕lζ貼イ4・した皮ふ気近くの筋鮮の収縮の強さ(GI張力)ぞ示すもので，そ

の強さは筋電闘の披梱にほぼ比例することが知られているが，間閣を比較してみると伐倒作業に
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おいては，防掠アームを用いた作業における腕筋の収納力ばチェーンソーを用いた場合とi校ベ必

ずしも小さくなっていないし，また左手も結構使用して作業を行なっていることが分かろう。つ

まり， rチ且ーンソーをアームで吊り， チェーンソー窓殻は身体で文え， 鍛断rわ手はハンドルlと
i隆く添えるだけにして作殺するjという当初の主旨に反し，実際に:i'vlミを伐倒してみるとかなり

艇に力が加わっていることが分かった。

Worker F 

Worker H 

Tab!e 3. Heart rate of the subjects in the limbing and bucking operations 
(unit: beats!min.) 

Limbing and 
Bucking 105.1 7.81 99.2 

もNa!kingon the 
forest road 102.2 2.62 

Limbing 8.56 
I~ 116.8 Ir 

Bucking 106.7 4.56 

Fig. 7. Electro-鴫myogramof the forearms in the bucking op日ration
with chain saw by worker F 

Fig. 8. EIctro-myogram of th邑 forearmsin the bucking operation 
with ARM II by worker F. 

7.67 
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とのように，防披アームを般用した場合，

1)斜め切り，水平切りではチェーンソー操作がスムーズに行なえないので，余分な腕力を必

要とする場合が多い，

2 )約2.8kgの背負子を背負い，それに約3.9kg から 5.8kgのアームを取付け，さらにチ

ェーンソーを吊るわけで，関挺アームを身体lζ舗装するだけでかなりの負担になる，

勢:の服悶で防線アームによるW~誌の方がかなり平均心的数がi荷くなったものと忠われる。

3-2-3 チェーンソ…，ア…ム IT. アーム漉による林道上での枚払.:E切作業

先iζ伐{~J し林道上 lと横たわったブナ材の校払い，王切りを行なった場合の平均心Jtl数を Table.

3 IC示したo F作業者の場合，アーム Hによる作業中はほとんど右手のみで技払い，五切りが可

能であって明らかにチェーンソーによる場合より平均心拍数は抵闘であった。 H作業者の場合，
アーム班による作業は技払，五切りをー述の作業として同時に行ない一気に造材したが，チェー

ンソーによる作業は作業の成り行き上.*支払いと:E切りを別々に，悶をi泣いて行なう結泉となっ
たので直接の比較がむつかしいが，チェーンソーによる校払い作業よりはアームIIIによる造材作

業における平均心約数の方がほ自であったと設える O

Fig.7 IまF作業者がチ且ーンソーを用いて. Fig. 8はアームHを用いて行なった五切り作業

中の義国筋電l支iであるが，アームJlの;場合左手はほとんど使用せず.AIこ添えるだけで，右手の

みで作業しており，しかもお乎の腕力も全体的にみればチェーンソーの場合よりも小さいことが

分かる。

このように，林道上での:Iffi目立切りのような場合には防探ア…ムそ効来的IC{，史j刊し得る可能性が

あることを示唆しているように思われた。

4. 今後のIi脱重点

般かにアームIIIに歪IJって，最初Jのi路撰アームに較べ森林内での作業性もかなり向としてきたが，

しかし，前主主で振動{公迷特性およひP作業性のTIiiから検討した結果からも分かるように，

1)紡掠アームによる実際の作業時の筋滋留や披露iJ測定の結果から、判断して，前ハンドルでの

防撰効果は語、められるが，後ハンドノレではむしろ掠勤が繍加する場合が生じ，また手腕に加わる

カも当初予惣した恕必ずしも減少していない場合が見受けられた，

2 )身体のjjiJi百Hζア…ムを{rll(ましたそれほどil掻くない防振アームを作業者が背負うということ

悶体，ず'1.胞の悶EtlBtは摘すけれども，森林内での作業を大変割統なものにしている。できるだけ，

dlのqlで作業者は身軽でありたいという1聞いにj又している，
3 )ロープ吊り方式はチ品一ンソーの方向を問自に変え易いが，その反田作業者の手腕にでチ

ェーンソーを文える力が治大ずる。一方. J字型金共ではチェーンソーの方向をスムーズに変え
史iitく余分なところに手腕のカを必要とする。とりわけ，伐倒時(斜め切りおよび水平切り)の作

業が仕ギい，

等の問題が住じてきた。

このようなわけで，現段階では.r的絞アームは森林内における伐{1iJ作業には不自きであるが，

:Iffi誼切りそ_:1:"とした林道や土j誌での:E切り.j校交担払、い作梁で;は立効よ染!良ミ的lにζf使史い得る1刊可ヨ可H能i泡告仕出'f性l
えよう。

また，つぎの総点を改具すれば.-)筒抜い易いものにtJ.ると忠われる。すなわち，

1)後ハンドルの紡擬効泉をより認める，

2 )的指アームの窓散をより経くする，
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3 )吊り金呉の改良，
4 )腹部への泣殻負担をより II出減すると同時にベルトの )!)G~妥当をより~拐にするような間然ベノレ

トの{史!干L

5 )発j干の多い廷の作業を容易にするために背負子の背抜きを隠る。

この内. 2)のJ誌はアルミニウム合金の{史朋で. 3)は例えばボーJレジ日イントの採用により

比絞的容易に改良し得ると考えられるが，作業者が防振アームを背負うということ自体の是非お

よび1)の後ハンドJレの妨振という問題を根本的にf考えてみる必要がある O

そこで，今後の方向として，

1.上記諸点の改良を施し，より経致，小型化し，作業性.I釘振'性のさらに向上した防振アー

ムの開発を悶指す，

2.土場での32切りmとして，この前擬アーム機構を採用した半主主蹴式ヨミ切装置を開発する，
3.翻えって，より来rrらしい考え方に基いてチェーンソーの前，後ハンドル自体の防振を考える，

等々が考えられようが，現在我々は 1.の方向とjjt-朽・しつつ3.の方向についての研究を進め

ている段階にある。

5. おわりに

防擬アームの試作に始まり，この報告のとりまとめに到るまで，終始，精工技研K.K. (東京)
の方々のお世話になった。また振動測定については商知大学股学部の後藤純一拙{訓iに乎助けをし

ていただいた。ここに深く謝惑を返する次第である O

なお，木報告は，会{体のとりまとめを佐々木が，

いては桜井が，主としてfII.~したものである。

Resurne 

ついては瀧木が，作業性につ

This is the repOl・ton the ol1t1ine of the trial constrl1ction of “the hanger of chain saw 

[or anti-vibration". which is an eql1ipment io redl1ce the transmission of vibration to the 

hand-arm system. The hanger consists of Shoiko-hanger， hanging arm having coilled 

springs， and clamping device. ln the cl1tting operation， the worker carries the Shoiko on 

his back and hangs a chain saw with the hanging arm， fixing ihe chain saw at ihe top 

of the arm with the clamping device， and then can operate a chain saw with light tOl1ch 

(see Photo. 2). With this method we thol1ght thai the worker supported the weight of a 

chain saw with his body by the hanger， reducing ihe load of his hand勾引すれ， and therefore， 

was Teduced the transmission o[ the vibl・ationto the hand-ar・m system. Considering of 

the operational per[ormance in the forεst， the type of the hangers were impr・ovedas shown 

from Photo. 1 to Photo. 5. 

Examining the characteristics of the vibration tr・ansmissionand the physiological change 

(HR and EMG) of workers in the operating， we concluded that this hanger could effi-

ciently use in the bucldng operations on the yard or the forest road but c0111d not use fo1' 

the present in the felling operations in the forest. ln the fl1tl11'e further experiments will 

be made to develop the hanger having more effective anti吋 vibartionability and operatIonal 

p母rformance.




