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搬送用クローラにおける
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　大型部品の屋外搬送において，人員を少なく,かつ安全に運搬を行う自動搬送ロ
ボットの開発を実施した.

　図１に開発した搬送車，図２に牽引ハンドと図３に牽引図を示す．牽引車の牽引
重量750kgの基本性能評価試験において搬送能力が十分であるという結果を得た．
また自立走行制御技術では，位置情報の誤差は±20cm以内で取得可能であるという
結果を得ており，搬送ロボットの走行評価試験を現在も実施中である．

　本研究では，ロボットの搬送能力評価および自動搬送における自立走行制御技術
の開発を実施した．開発した搬送ロボットには，高性能なGPSアンテナを取付けて
おり，人工衛星「みちびき」からのＧＰＳ位置情報を取得し，走行位置を把握しな
がらの自立走行を行う．走行ルートは，あらかじめ手動走行にて座標データを取得
する．

図１．牽引性能試験 図２．牽引用ハンド部

図３．牽引図


