
第６回RFP　自動・自律型探査技術／課題解決型

力制御機能を有した建設機械の研究開発
機関名：

プロジェクト概要

2021年１月～継続中

【目的】 【内容】

　建設機械が自動、自律的に作業を行うためには環境
へ及ぼす力や環境から受ける力をうまく扱う必要があ
る。中でも不意に大きな外力が発生した場合の損傷を
回避する「力のいなし」、ツールを対象にあてがいな
がら位置合わせを行う「力のならい」の動作が特に重
要である。
　従来用いられてきた油圧アクチュエータでは、一定
のいなし動作を実現できていたが、制御性能の低さか
ら高精度のならい動作は困難であった。電動モータを
使用すれば高精度のならい動作が実現可能であるが、
衝撃を受けた際にその力をいなすことができなかっ
た。本研究では、電動モータによる高精度のならい動
作を実現しつつ、いなし動作も両立できるアクチュ
エータ機構とその制御手法を明らかにする。

以下のステップに分けて研究を推進する。
①シミュレーション解析
　シミュレーションモデルを構築し、シミュレーション
上でアクチュエータ構成と制御手法の開発を実施する。

②アクチュエータ単体での実機試験
　アクチュエータ単体の試験ベンチを構築し、１関節に
対する制御性能の確認を実施する。

③３関節システムでの実機試験
　②で構築したシステムを３軸に拡張し、３関節に対す
る制御性能の確認を実施する。

ヤンマーホールディングス株式会社

研究
テーマ名

力のいなし

力のいなし/ならい挙動により，現場で作業を行える自動化技術を実現でき，既存の自動
計測，点検技術と組み合わせることにより，ライフサイクル全体の自動化を実現可能となる．

建設ライフサイクル
全体の自動化
による効率化

現場作業
計測情報を基にした
現場での自動作業

既存技術による自動計測，
クラウド上での管理

作業計測・管理
設計

施工管理

点検

診断

改修 解体

力のならい 建設機械に応用

第５回RFP　自動・自律型探査技術／アイデア型

電動駆動制御による砂地走破性の向上
機関名：

プロジェクト概要

2020年１月～継続中

【目的】 【内容】

　砂漠などの砂地を自動車が走行する際には、砂にタ
イヤが潜ることで、自動車が脱出困難な状態に陥る可
能性がある。このような事態を回避するためには、自
動車の細かなアクセル操作によって、タイヤの空転量
と前進力を適切に制御しなければならない。
　本研究では、電動四輪駆動車の有する高応答かつ高
精度な特性を生かすことで、砂地においてタイヤが空
転／スタックすることなく走破できる駆動力制御技術
を開発する。試験車や月面ローバに提案する制御技術
を実装し、砂地における走行試験を通して、制御技術
の効果を評価する。この制御技術の確立によって、砂
地を走行する市販車両や月面ローバの走破性と走行効
率の向上が期待される。

①メカニズムの解明
試験車や月面ローバを用いて基礎データを取得し、
砂地走行時のタイヤと砂地に働く力学的メカニズム
を解明する
②駆動力制御系の構築
量産車開発で培ってきたモータ制御技術と4WD制
御技術を活用し、砂地走行に適した駆動力制御系を
構築する
③制御の検証
日産テストコースやJAXA宇宙探査実験棟にて、試
験車や月面ローバを用いた走行試験を行い、制御効
果の検証及び路面環境影響や車両状態の変化に対す
るロバスト性の検証を行う

日産自動車株式会社

研究
テーマ名

②モータ制御技術と4WD制御技術を
　活用した駆動制御系の構築

①試験車を用いた基礎データ取得、
　砂地走行時のメカニズム明確化

③試験車や月面ローバを用い、
　各環境試験にて制御の検証

JAXA探査実験棟日産テストコース
月面ローバの砂地走破性、走行効率の向上

市販車両の砂地走破性、走行効率の向上
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