
部品供給システムに適用

第４回RFP　広域未踏峰探査技術／課題解決型

群 AGV（Automated Guided Vehicle）の開発
機関名：

プロジェクト概要

2018年11月～ 2019年10月

【目的】 【成果】

　自走ロボット群を「物質の三態」に見立て、固体
のような集団維持、液体のような集団形状の変化、
気体のような集団の離散という特性を得られる「熱
力学モデルに基づく集団移動制御手法」をもとにし
た分散協調システムの実現。

①「熱力学モデル」に基づく群制御手法のメリットで
ある通信負荷の低さ等の効果検証
　「集中制御モデル」、「流体など他の力学モデル」、
「生物模倣モデル」などに対して、通信負荷や計算負
荷などの低減効果検証をシミュレーションで行った。
②「熱力学モデル」に基づく群制御手法にマッチする
局所通信／測距手法の確立
　各種通信／測距手法を組み合わせ、屋外・屋内・そ
の他特殊環境において複数台での同時利用が可能な
通信／測距方式を見出し、新規センサモジュール等
を開発した。選定された局所通信／測距方式の活用
によって、移動体の総移動距離または所要時間を最
小化する群行動を検討した。
③実機による動作確認／評価を行った。

株式会社コガネイ、東京電機大学

研究
テーマ名

第４回RFP　広域未踏峰探査技術／課題解決型

空気圧人工筋肉を用いた蠕動運動による連続捏和・搬送技術の実用化検討
機関名：

プロジェクト概要

2018年11月～ 2020年3月

【目的】 【成果】

　空気圧人工筋肉を用いた多機能型蠕動運動混合搬
送機の実用化に向けて、固体ロケット推進薬等の製
造工程における材料の連続捏和・搬送技術を確立す
るため、捏和状態の評価手法の確立と整備性生産性
の向上を目指した材料のコンポジット化を行う。産
業利用の実用化に向けて、システムの頑健化・長寿
命化とシステムのプラント化を進める。

①捏和状態の評価手法の確立
　・空気圧と流量計測によるリアルタイムセンシング
可能な評価手法を構築

　・空気圧の積算流量から内容物の体積を検知し、材
料の分布状態≒混合の進行状態が把握可能

②整備性生産性の向上（材料のコンポジット化）
　・コンポジット用素材（薄膜袋）を選定し固体推進
薬に対する耐性確認

　・整備や清掃等の前後処理を含めた工程時間短縮に
寄与することを確認

　・材料直接投入と比較して混合時間短縮のほか、混
合度改善の優位性を確認

③システムの頑健化・長寿命化
　・実運用想定の加温環境下の繰返し膨脹試験で内側
チューブ4.7千回以上、外側人工筋肉：100万回
以上を達成

　・人工筋肉ゴム厚さと直径の調整にて使用駆動圧に
準じた蠕動運動ポンプを構築できることを確認

④捏和・搬送システムのプラント化（システムインテ
グレーション）
　・サーキット状態において捏和・搬送評価ができる
システムを構築

　・捏和・搬送部（蠕動運動ポンプ）の大型化成功
(直径の2倍化：内径φ57⇒Φ114）

　・大型化したシステムの高速駆動装置を実現

株式会社ソラリス、中央大学、株式会社ブリヂストン、法政大学

研究
テーマ名

【図表】
大腸の動きを模した動作空気圧人工筋肉を用いた蠕動運動型ポンプ
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●固体推進薬製造工程による材料の混和・搬送
●汚泥、土砂などの楊重・搬送
●食品の原材料の搬送

Air supply
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