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-技 能類型化の尺度構成の検討―

森   和  夫

菊 池 安 行

1 . 問 題

これまで,生 産技能の分類は生産品や生産装置,機 械によって分けら

れていた。 しか し,技 術革新によって機械や装置が多様化,複 合化 した

ことによってこの分類が十分に妥当するものになつているとは言いがた

い。時代に適合 した技能分類の考え方と類型結果が得られることが重要

な意味を持つと考える。なぜなら,職 業能力開発やローテーション,職

務改善にとって技能分類は重要な役害1を果たすと考えられるからである。

我々は機能の類型化を目的として生産職場の技能労働者に対 して調査

を行った。。この結果から技能類型化尺度を構成 しようとした。この尺

度化にあたっては機能の周辺の諸条件と行為の基礎的能力を類型の基礎

に設定することが必要と考えた。技能をとりまく諸条件として 「生産技

能の内容」と 「作業の形態」を,技 能の基礎的能力として 「作業に必要

な人間の機能及び職業能力Jを 採用 した。調査対象は各種の技能を包含

する産業である自動車製造業の技能者とした。

前報告では自動車製造の技能労働の特徴と職業能力の実態を工場別に

明らかにしようとしたの。具体的には生産機能を説明する因子構造を明

らかに し,車 体組立製造工場,ユ ニット製造工場,生 産設備製造工場の

3工場における技能の特徴,お よび職業能力群間の相関関係を明らかに
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することである。得られた主な結果は以下の諸点である。第 1は生産設

備製造工場は生産設備の高度化に対応させた作業内容,形 態を持つこと,

職業能力は高度熟練技能とME実 務能力に傾斜 していることである。第

2は ユニット製造工場と車体組立製造工場の特徴は量産工場としての性

格を顕著に表 していること,車 体組立製造工場は自動化やライン化が進

んでお り,ユ ニット製造工場の形状加工や高度熟練に傾斜 した工場と性

格を果にしていることである。第 3は 車体組立製造工場のような自動化

が進展 した工場と生産設備製造工場との共通点は情報の処理をどう確実

に仕訳け し,伝 達するかにあった。 しか し, これまでの分析ではこれら

技能を具体的に類型化するための尺度構成について、推預1の域をでてい

なかつた。

本報告では調査結果を多変量解析によつて処理 し,技 能を類型化する

尺度として想定される知的管理軸と感覚運動軸の2軸 を設定することの

妥当性他を倹証 したい。

2.研 究方法

質問紙調査で得られたデータ教は1215である。このデータに対 して多

変量解析を行つた。多変量解析に用いた変数は次の 3領 域それぞれにつ

いて解析 したものである。

A領 域=「 生産機能 ・技術の内容J領 域…………………4群  40変 数

B領 域=「 作業に必要な人間の機能 ・職業能力J領 域… 9群  60変 数

C領 域=「 作業の形態J領 域…………… …… … ……………5群  33変 数

基礎となる相関行列は質問紙調査で得られたスコアについてピアソン

の相関係数を算出 した。これに因子分析を適用 した。因子分析手法は主

因子法で行い,セ ントロイ ド法による軸の回転を行ったものである。こ

の結果についてはすでに報告 したり。この結果を更にクラスター分析に

よって群化させた。囚子軸上の空間に分散する変数のプロットの距離を
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計算 し,距 離の近いものか らクラスター岡を構成 させた。 クラスター分

析は各領域毎に行つた。 クラスター分析の方法は群間の距離が最大で,

群内の変数間の距離が最小になるような構成方法を採用 した。距離の計

算は空間上のユークリッド距離を用いている。

3.結 果

3-1.3領 域 18群 のクラスター構造

A領 域は 「生産技能 ・技術の内容」に関する領域で4群 で構成 してい

る。この4群 はAl～ 鯉 群の40変数からなる。B領 域は 「作業に必要な

人間の機能 ・職業能力Jに 関する領域の 9群 60変数で構成 している。B

l～B9群からなる。C領 域は 「作業の形態」に関する領域 5群 33変数で

構成 している。各群はCl～C5群からなつている。全変数133変数のクラ

スタリングが解析処理 ソフ トウエアの制限から実行できないため,18項

目群についてクラスター分析を行い,全 体の傾向を明らかにしてから各

領域毎のクラスター分析を行うことに したむ

図31は 3領 域18群のクラスター構造 (樹状図 モデンドログラム)を

示 している。図の横軸は結合サイクルを示す。右側に行 くほど変数間の

距離は近いことを意味 している。距離の近い変数から結合 し、左に行く

はど距離が遠 くなる。18変数のクラスタリングでは,結 合サイクルは17

サイクルまでである。この構造を見ると,お よそ 3ク ラスターからなる

と見ることができる。結合サイクル15と16の間でラインを引くことによつ

て分けることができる。第 1ク ラスターは 「保全及び修理 クラスター

(CLl)」 と命名 した。A4群 のみで構成する。第 2の クラスターは 「感

覚運動クラスター(CL2)」と命名できる。これは人間の感覚運動機構に

依存する能力である 「B6:手 及び指の感覚判断と運動能力群」,「B7:

目及び耳の感覚判断能力群」,「B8t高 度の熟練技能及び関連技能群J,

「B9:人 材配置及び人間関係調整群」を中核とする8群 で構成する。
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第 3の クラスターは 「知的管理 クラスター《L3)Jと 命名できる。これ

は人間の知的管理機構に依存する能力であるBl,B2,B3,B4を 中核と

した 9群で構成する。このように18群のクラスター構造は3ク ラスター

となる。このうち 「保全及び修理クラスターJは 1つ の変数で構成され

ること,最 終結合サイクルに位置すること,作 業の内容から考えると

「感覚運動クラスター」と 「知的管理 クラスター」の合成された内容と

判断できよう。このように考えるとこれらの133項目の内容はこれらの

いずれかで整理できることになる。 したがつて,技 能類型化の尺度とし

ては 「感覚運動」と 「知的管理」の両軸上で整理することが妥当と考え

る。

(2】,深全及びなどクラスター,

A4群  保 全及び●4作 業

C4群  作 祭曽Eと おIH負担

Cl群  Ⅲ 葦方式及tt工程のを強

A2群  加 工及じ玉 理作業

C2韓  盗 用身体印こと章弾

89群  人 材観霊及び人間関係細雲

B8鮮  高 度の熱練技歳及びB8捜技8ヒ逮行覚カ

`22i辺 ひ汐れゥクラスター,

Ce鮮  作 ☆曇と体懸

rfza fヵ″g留クラスター,

87辞  目 及」■Fの感覚判断能カ
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B4母  作 業条件の設定と果草への対処,ヒカ

83群  専 門技術やD8連技術のよR砧理解

結合サイクル
10                  o

国3-1 3領 域18群のクラスター構造
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図の中で最も距離の近いものはBl,B2,B3,B4の 各群である。これ

らの4群 は 5サ イクルで結合する。「Bl:判 断及び解析処理能力群J,

「既 :加工及び解析処理能力群」,「B3:専 門 ・関連技術の知識理解群」,

「B4t作 業条件の設定と異常対処能力群」の各群はクラスターの中核

を構成する。「A3手 段取 り及びセッティング」と 「C5:作 業情報量及び

情報密度」が結合する。ここまでの6群 はほぼ類似の内容と考えられる。

次の結合サイクルのC3,Al,B5は このクラスターの周辺に位置するも

のと考えられる。「作業量と休憩Jは このクラスターに属する作業者が

自由に休憩を設定できたり,作 業量の変動が大きいことなどが反映され

ているものである。「使用機械」や 「自動機 ・ロボットの操作実務能力J

はこのクラスターの中心より遠い位置にある。む しろ,他 のクラスター

寄 りの位置にあるといえる。

3-2.「 生産技能 と技術の内容」領域のクラスター構造

図32は 「生産技能 ・技術の内容」領域のクラスター構造を示 してい

る。この領域は40変数で構成されていることから最終結合サイクルは39

サイクルとなる。36サイクルと37サイクルの間でラインを引 くと4ク ラ

スターに分けることかできる。図の上から順に第 1ク ラスター(CLl),

第 2ク ラスター(CL2),第 3ク ラスター(CL3),第 4ク ラスター(Cと4)

とした。

第 1ク ラスターは最 も多くの変数を持つクラスターである。15変数が

これに含まれる。このクラスターには 「機械装置の設備保全」,「機械

の維持管理」,「機械設備等の点検 ・調整J,「 機械設備等の修理」があ

り,さらに 「機器の配線」,「シーケンス回路からの作動想起」,「自動

機の使用」,「半自動機の使用」,「制御のセッティング」などで構成 し

ている。これらの内容から第 1ク ラスターを 「セッティング・保全クラ

スター(CLl)Jと 命名 した。このクラスターの構造は保全関係と機器の

使用状態 ・セッティングに関係する内容とに分かれている。第 2ク ラス
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かれている。第4ク ラスターは 「組み立て作業J,「 部品等の組み付け」,

「部品点数を数多く扱 う」が含まれる。このクラスターは 「部品組立ク

ラスター(CL4)」 と命名 した。材料補充や段取 り関係と組立関係とから

なつている。

クラスター間の距離を見ると,第 3ク ラスターと第4ク ラスターが他

よりも近 く位置 している。まず,第 3と 第4ク ラスターが結合 し,第 2

クラスター,そ して第 1ク ラスターと結合する。この第 1ク ラスターで

ある 「セッティング保全クラスターJは 他のクラスターとは距離がある

と言える。

3-3.「 作業に必要な人間の機能及び職業能力」領域のクラスター構造

図33は 「作業に必要な人間の機能及び職業能力J領 域のクラスター

構造を示 している。この領域は60変数で構成されている。最終結合サイ

クルは59サイクルとなる。56サイクルとγサイクルの間でラインを引く

と5ク ラスターに分けることができる。第 1ク ラスターは最も少ない変

数を持つクラスターである。 3変 数がこれに含まれる。このクラスター

は 「自動機の操作実務」,「ロボットの操作実務」が近い距離で結合 し,

さらに 「NC工 作機械の操作 ・保全」が結合する。この内容から第 1ク

ラスターを 「自動機操作 ・保全クラスター(CLl)」 と命名 した。このク

ラスターは保全関係と機器の操作に関係する内容とに分かれている。

第2クラスターはもつとも多くの変数が属するクラスターである。そ

の構成はおよそ4つの内容からなる。①測定 ・校査関係,② 設計と段取

り関係,③ 分析 ・判断関係,④ 技術的知識理解関係である。①預!定・検

査関係は 「測定方法の選択と損」定」,「型,設 備,治 工具の検査」が合

まれる。②設計と段取り関係では 「読図や仕様書の読みとりJ,「 設計

変更への処置J,「高度な段取り能力」,「工程計画や時間計画力Jが 含

まれる。③分析・判断関係では 「すばゃい判断力J,「 分類や区別力J,

「データ解析などの複雑な判断力J,「判断に基づく処置能力」がある。
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図3-3 『 作業に必要な人間の機能および職業能力」領域のクラスター構造
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④技術的知識理解関係では 「電気の基礎知識理解J,「 電子の基礎知識

理解」,「メカトロニクスに関する知識理解J,「 機械工学の基礎知識理

解J,「 PC(プ ログラマブルコントローラ)に 関する知識理解J,「 汎

用機の知識理解J,「 油圧 ・空圧の知識理解」,「多分野の技術的知識理

解」が属する。このクラスターは知的な判断と技術的な知識理解と段取

りを含んでおり,「知的管理系技能クラスター((L2)」 と命名できる。

第3ク ラスターは細かく見ると次の5つ の内容で構成されている。

①視覚 ・聴覚 ・触覚関係,② 視覚による判断関係,③ 四技の運動関係,

④手による判断,⑤ 高度熟練関係である。①祝覚 ・聴覚 ・触覚関係には

「音による判断」,「手指感覚による振動や熱の判断J,「 目で運動を半1

断Jが ある。②祝覚による判断関係では 「目による形状判断」,「目に

よる表面状態判断J,「 目視による点検確認」,「目祝による形状や部品

点数の確認」がある。③手の運動関係では 「手指の巧級性Jと 「両肢の

運動Jが ある。④手による判断では手指感覚で 「童さ」,「厚さ」,「表

面状態」を判断することが含まれている。⑤高度熟練関係では 「高い寸

法精度機能J,「 高い仕上げ面精度技能J,「 高い出来ばえ技能Jが 含ま

れている。このクラスターの中核にある内容は②,③ ,④ で周辺に⑤,

外郭部に①があるというように読みとることができる。①,② ,④ は受

容器としての感覚機構の内容であり,③ ,⑤ は効果器としての運動機構

の内容と言えよう。このクラスターは 「感覚運動系技能クラスター((比

3)Jと 命名できる。

第4ク ラスターは3つ の内容から構成されている。それらは①異常判

断関係,② 品質管理関係,③ 加工条件の判断からなる。①異常判断関係

は 「機械 ・装置等の異常判断J,「 不安全状態の判断」,「異常や突発状

況への対処能力J,② 品質管理関係は 「生産品に関する知識」,「品質

管理手法」とからなる。③は 「作業や力8工条件の判断Jが ある。これら

から見るとこのクラスターは 「品質管理 ・異常対処クラスター(CL4)」



生産技能の類型化に関する調査研究(〕

と命名できる。

第 5ク ラスターは 「作業者の技能 レベル把握力」,「作業者を考慮 し

た作業配置力」,「状況に応 じた人材配置の組み替えJ,「 人間関係の調

整力」,「モラールの維持と配慮」等が属する。この クラスターは 「人

的管理 クラスター(CL5)」と命名 した。

クラスター間の距離は,第 3ク ラスターと第4ク ラスター,第 5ク ラ

スターが相互に近 く位置 している。第 1ク ラスターと第 2ク ラスターは

同様にして近い距離にある。

3-4.「 作業の形態」領域のクラスター構造

図34は 「作業の形態J領 域のクラスター構造を示 した。この領域は

大きく分けて 2つ のクラスターからなる。第 1ク ラスターは 「繰 り返 し

作業J,「 サイクルタイムが短い」,「作業手順の自由な変更できない」,

「作業速度が機械によって決まる」,「単調」,「ロット生産」,「一連

続作業時間が長い」といったような生産方式に関係 した内容で構成され

ている。このクラスターは 「生産方式クラスター((Ll)」と命名できる。

第2ク ラスターは4つの内容から構成されている。それらは①作業姿

勢,② 作業量変動関係,③ 作業密度関係,④ 作業情報関係である。①は

「前屈作業」,「上半身作業J,「 重量物移動作業J,「 上向き作業J,

「手先の作業」等が属する。②では 「作業量の日変動ある」,「作業量

の時刻変動ある」,「作業量の期間変動大きい」,「自発的な休憩」等で

構成している。③では 「作業量が最近増加傾向J,「 作業密度高いJ,

「緊張が連続J,「 こなせない作業密度」,「身体的負担と精神的負担が

重なるJの 内容があり,④ では 「多様な作業情報内容」,「多様な情報

送受手段」,「こなせない情報量の時がある」,「扱う情報が多いJが 属

する。このクラスターは 「作業負担クラスター(CL2)」と命名できる。
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多品lE少量生産

サイクルタイム短 い

作業遺度は捜競のベース
【一 作業手順の自由変更ない
と 同一作業の容り垣じ

共同作業多く連携作茶

l人力にュ3畳喬留稼弾崇
前かがみやjし やがみ作業

作業婆勢ほ可変

手売の作業
上■身 (脱)の作残

作楽至が特定作業者に偏る

自発的な体秘

J=1笙寄三雪糧踊絶留合ネ讐曇奇
ra

緊張が連続する

ギ 欄 祭査霊塔加
_う 体負lSと揮盤畠置
時間当たりの作州'報少ない

rar2,鶴 超クテスター)

情報の送受手段が多様

rf却吉根内容が多様
こなせなしヽ1済報
扱う情報が多い

結合サイクル

図3-4 「 作業の形態」領域のクラスター構造

3-5L生 産技能を構成するクラスター

図32か ら図34ま での各領域毎のクラスター分析結果についてその内

容の構成割合を検討 したい。図35は 「生産技能 ・技術の内容J領 域に

おけるクラスター別項 目数の領域全項 目数に占める割合を示 している。

「生産機能 ・技術の内容J領 域では全項 目数は40である。命名された4

つのクラスターは第 1ク ラスターから順に 「セッティング ・保全クラス

ター」,「加工 ・処理 クラスターJ,「 情報分析 ・伝達 クラスターJ,

「部品組立クラスター」であつた。項 目数は第 1ク ラスターから順に15,

L工
程変真お噴 々

個人の分担あり独立
―差続作業RI問長い
一 ロットとさ
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部品組立クラスター

セツテイング ,保全クラスター

1      37%

加工 ・処理クラスター

35%

伝達クラスター

15%

図3-5 r生 産技能の内容」

人的管理クラスター

領域の各クラスターの割合

自動操作 ・保全クラスター

5 %

品質管理 異 常対処
クラスター  13%

知的管理系技能
クラスター 44%

感覚運動系技能
クラスター  28%

図3-6 「 作業に必要な人間の機能および職業能力」領域の各クラスターの割合

14, 6, 5である。従つて, これらの割合は順に37%,35%,15%,13

%と なる。知的管理系のクラスターと考えられる 「セッティング・保全

クラスターJ,「 情報分析 ・伝達クラスターJを 合計すると52%である。

感覚運動系のクラスターと考えられる 「加工 ・処理クラスターJ,「 部

品組立クラスター」を合計すると48%で ある。この 「生産技能 ・技術の

内容」領域ではほぼ同割合で構成されている。

図36は 「作業に必要な人間の機能および職業能力J領 域における各

クラスターの割合を示 している。「知的管理系技能クラスターJは 44%,
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生産方式クラスター

33%

作業負担クラスター

67%

図3-7 「 作業の形態」領域の各クラスターの割合

知的管理系クラスター

50%

感覚運動系クラスター

44%

図3-8 3領 域における 「知的管理系」と 「感覚運動系」の構成

「感覚運動系技能 クラスターJは 28%で ある。「自動機操作 ・保全クラ

スターJ,「 品質管理 ・果常対処 クラスター」,「人的管理 クラスターJ

はいずれも知的管理系の内容とすると 「作業に必要な人間の機能および

職業能力J領 域では知的管理系の内容が多くなつている。このような両

クラスターヘの変数の帰属の仕方がこの結果に反映 していると考えられ

る。「自動機操作 ・保全クラスター」,「品質管理 ・異常対処クラスターJ,

「人的管理 クラスター」を除外すると知的管理系の内容と感覚運動系の

内容は [11,7]の 比率となつている。「作業に必要な人間の機能およ

保全及び修理クラスター
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び職業能力J領 域では特に知的管理系の内容の比率が高くなつている。

図37は 「作業の形態J領 域における各クラスターの青」合を示 してい

る。「生産方式クラスター」は33%,「 作業負担 クラスター」は67%で あ

る。生産方式クラスターよりは作業負担というクラスターの方が比率が

大きい。

図38は 3領 域における 「知的管理系クラスター」,「感覚運動系クラ

スターJ,「 保全及び修理 クラスター」の構成を表 している。領域別に

見た場合,「知的管理系クラスター」が最も大きく,50%を 占めている。

4.討  論

今回の分析から得られた内容を検討すると,以 下の諸点が指摘できる。

第 1は 知的管理系と感覚運動系という2つ の軸を設定する考え方が裏付

けられたことである。 3領 域18群のクラスター構造によつて, これら2

つの軸での類型化が妥当という結論を持つことができる。この他に保全

及び修理群がこれとは独立 して第 3の 軸を構成 しているが, 1つ の群で

構成 していることから類型化という尺度としては妥当とは断定できない。

図32の ように 「作業に必要な人間の機能及び職業能力J領 域では同様

に して知的管理系機能と感覚運動系技能とに分かれてお り,大 きなクラ

スターを構成 している。品質管理 ・異常対処 クラスターが感覚運動系技

能クラスターに近 く位置 していることはカン・コツのような高度熟練と

密接に関係 していると解釈できる。また, 自動機操作 ・保全クラスター

が知的管理系技能の近くに位置 していることは技術的知識理解などのバッ

クグラウンドと判断に依存することを意味 している。

第 2は 領域ごとの構成内容の仕訳のキーヮー ドが明らかになつたこと

である。「生産技能の内容」領域では 「セッティング・保全J,「 カロエ ・

処理J,「 情報分析 ・伝達J,「 部品組立Jの 各クラスターに分けられる

ように [準備と維持]→ [加工]→ [組立]→ [情報分析と伝達]の 内



職業能力開発研究 第 13巻 1995年  15

容で構成 している。「作業に必要な人間の機能及び職業能力」領域では

「知的管理系技能」,「感覚運動系機能J,「 自動機操作 ・保全」,「品

質管理 ・異常対処」,「作業者の把握 と手配Jの 各 クラスターに分けら

れるように [保全]→ [異常対処]→ [感覚運動系技能]→ [知的管理

系技能]→ [作業者配置]の 内容で構成 している。「作業の形態」領域

では 「生産方式」,「作業負担」の各 クラスターに分け られるように

[生産方式]→ E負担]の 内容で構成している。これを図でまとめると

図41の ように表すことができる。知的管理系と感覚運動系の軸で分け

ると上下に分けられる。

(感覚運動系)

準備 力R工 組立 負担

感覚運動系技能

知的官理系機能

維持 保全 異常対処 情報分析と伝達 生産方式 作業者配置

(知的管理系)

図4-1 生 産技能を説明するキーワード

第 3は 知的管理系較能と感覚運動系技能の内容がそれぞれ 「情報 と判

断と技術理解J,「 目と手による運動と判断」をキーワー ドとしている

ことである。知的管理系技能の内容は図32に 示したように①測定 ・検

査関係,② 設計と段取り関係,① 分析 ・判断関係,④ 技術的知識理解関

係に分かれている。これらは情報と判断と技術理解の3つのキーワード

から成り立つと指摘できる。感覚運動系技能の内容は①視覚・聴覚 ・触

覚関係,② 視覚による判断関係,③ 四肢の運動関係,④ 手による判断,

⑤製品の良さ関係に分かれている。日と手による運動と判断がキーワー

ドとなつている。
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これらの3点 の指摘のいずれもが人間の持つ2つ の機構,つ まり感覚

運動機構と知的管理機構によって大きくは分類する妥当性を表 している

と解決できる。従つて,生 産技能を類型化するための尺度として,主 に

感覚運動機構に依存するものと,主 に知的管理機構に依存するものとに

分けて考えることが可能と言うことができる。

今後はこれらの尺度に基づいて技能分類結果を作成することに したい。

また,他 の自動車製造企業に対する調査や他の産業などの調査を行うこ

とによってこの研究枠組みを明瞭にさせることも課題に したい。

終わ りに本論文をまとめるに際 し貴重な示唆をいただいたHIHI査協力企

業の担当者の方々に感謝する次第である。

付記 :本報告は 'InvestigatiOn and Reserch On Classiication of

Productive Skllls(2)一CIuster structure of PrOductive Skllls in

The Car Manufacturing lndustry― ",J Of Human Ergology,

No 22,pp 141 149,1993 の部分を再構成 し,新 たに詳細な分析を加え

たものである。

(注)

(1)森  和 夫 ・菊池安行 「生産技能の類型化に関する調査(1)一自動車製

造業の技能労働と職業能カーJ,職 業訓練研究,第 11巻,pp l 17,

1993

(2)調 査は質問紙調査法によって実施 した。調査項 目は3領域133項目を

設定 した。「生産技能の内容J領 域は4群40項目を,「作業に必要な

人間の機能及び職業能力」領域は9群60項目,「作業の形態」領域は

5群33項目を設定 した。各項 目ごとに 5段 階評価を記入させた。調

査対象は生産職場の経験年数約10年～20年の熟練技能者としている。

母集団は8工場, 4部 門の約36000人である。調査は1991年8月に自
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動車製造会社 1社 で実施 した。回答総数は1219であ り, このうち有

効回答数は1215であった。回答者の内訳は自動車製造部門1165名

(エンジン ・ミッション等のユニ ット製造工場395,車 体組立を行

うオフラインエ場262,工 場の生産設備を製造する生産設備工場146,

研究部門66,開 発部門296),航 空宇宙機器製造部門39名,繊 維機械

製造部門11名である。この論文ではこれらの中から自動車製造部門

の工場であるユニ ット製造工場,車 体組立工場,生 産設備製造工場

の 3工 場を分析の対象として選定 し,考 察 した。

森 和 夫 ・菊池安行 「生産技能の類型化に関する調査(2)一工場別

に見た自動車製造技能の比較一
」,職 美能力開発研究,第 12巻,pp

l-30,1994

Kazuoヽ 40RI&Yasuyuki KIKUCHI:Investigation and

Reserch on Classiflcation of Productive S臨 1ls(1)一  Actual

WOrk and Skills in The Carヽ 4anu宝抵turing lndustry 一 ,」 Of

Human Ergology,No 21,pp 142-156,1993

Kazuoヽ 40RI&Yasuyuki KIKUCHII Investigation and

Reserch on Classificationof Productive Skllls(2)一Cluster

Structure of Productive Skills in The Car ヽ 4anuFacturing

lndust呼 一
,J Of Hunan Ergology,No 22,pp 141-149,1993

(もり か ずお  職 業能力開発大学校 指導学科)

(きくちやすゆき 千 葉大学 工学部)



Research on ClassificatiOn Of

一 Examinatlon oF Standard for

Productive Skills(3)

Sklll Classification ―

Kazuo小 ′10RI

Yasuyuki KIKUCHI

We investigated skllled wOrkers tO determine sklll patterns

The sklll classification standard is being composed frOn the

results of this invitation ln this report, we attempt to verify

the valldity of setting twO axes(the intellectual management

axis and the sensOry mOtor axis assumed as a standard for the

sklll classincation by processing the dataけ multi vari4te al■alぃis)

The variables used 、 vere flom the Following 3 zones

A zonei nature of productive skllls(4 groups alnd 40 valiables)

B zone: functions and vocational ability necessary for 、 vork

( 9 groups and 60 variables)

C zone: 、 vork conditiOns( 5 groups and 33 variables)

覇′e fllrther examined the results Of factOr analysis by cluster

analysis

As a result, 3 zones and 18 groups were structured int0 3

clusters  These can be called ''maintenance and repair cluster,"
'sensory mOtor cluster" and "intellectual management cluster ''

The follov′ ing can be pointed out fron the abOve― mentioned

l e s u l t  F i t t t , t h e  i d e a  o f  s e t t i n g  t w o  a x e s ( i n t e l l e c t u a l  m a■a t t m e n t

and sensory mOtor)、 vas verifled  Second, the key 、 vord for

sorting the cOmposition of each 2one was clarifled For instance,

the 'nature of productive skllls" zone is composed of the

content Of preparation and maintenance, prOcessing, assembly

and information analysis and transmission Third, in the skill,
"information, judgment and technological understanding" and

″
l■■OtiOn With eyes and hands and judgment" ぼ e key、 vords


