
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～ 2023年3月

【目的】 【成果】

　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６回RFP　自動・自律型探査技術／アイデア型

カメラ可視光通信を用いた非GNSS利用広域高精度測位
機関名：

プロジェクト概要

【目的】 【成果】

研究
テーマ名

カメラ設置イメージ 実走経路測定データ
宇宙利用の構想

Picalicoを用いた測位
情報送信イメージ

※工場・倉庫のフィールドで製品化された例

ID表現

色の変化パターンによって異なるID情報を表す

時間

2021年4月～ 2023年3月

　宇宙空間においてVisual SLAM等の特徴点を用いた
画像認識のアプローチは特徴が捉え難い場面が多く、
それ単体で測位を行う事が難しい。
　そこで本研究では自社が保有する可視光通信技術
(Picalico)の応用により、長距離測位における運用指
標の確立や測位特性などの検証を実施し月面における
測位技術としての有効性評価を行う。
　研究の基盤となるPicalicoは下図に示すようにLED
送信機から送信されるRGBの変化パターンを信号と
し、カメラで撮影することでIDを受信する技術であ
る。画角内に捉えたLED送信機からIDと画像上座標
を捉えることが可能であり、IDが確定した特徴点と
して軽処理負荷で高精度な測位を実現している。
　今後は屋外や広域エリアへ対象を広げ、将来的に月
面環境のようなオフロード環境でも高精度測位を可能
にするようなPicalicoの基本性能向上及び、アルゴリ
ズム開発を行うことを予定している。

①基本測位動作実証
屋内においてローバー等にカメラを装着し、自由移
動測位の実証試験を行う。基本動作による精度目標
を達成すること、また種々の条件を変更して測定を
行い、精度特性や移動速度限界などの特性を得る。

②広域・屋外測位動作実証
広域・屋外のエリアにおいて300m以上の距離を確保
し、測位動作の実働検証を行う。

③まとめ
研究項目の進捗を把握し、下記に挙げるような課題
に対して必要と判断した場合には実施機関で協議
して進行を調整する。
・広域/屋外における挙動特性の把握
・kmオーダーでの範囲への対応
・今後の改善
　（ex３自由度（平面拘束）➡６自由度への課題抽出）
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