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発表内容

◼課題内容と研究目標

◼力制御機能の実現方法の検討

◼ベンチ確認結果

◼今後の展望
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研究の背景

◼建設業において新規就業者減少による労働力不足が懸念される

➢国が主導する「i-Construction」等の取組により，既存機械の自動化が進展

© YANMAR Holdings Co., Ltd. Page: 3

計測の自動化 遠隔化施工の実証

*1 

◼計測や機械の自動化は進展したが，作業の自動化には至っていない

➢機械化できていない作業の自動化が急務：作業の機械化に関する研究を推進中
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*1 国土交通省, i-Constructionの推進について, 2019
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作業の機械化のための力制御技術の開発課題

◼作業を分解すると，以下の3つの動作に大別できる

➢いなし・ならい挙動を実現し，かつ両立することが課題となる
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課題内容と研究目標

◼第6回RFP A.課題解決型 (01)建設機械のいなし・ならい挙動の実現／自動・自律型探査技術

➢力のいなし・ならい挙動を両立可能な構造を検討し，建機向け力制御機能の開発を目標とする
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力の「いなし」 力の「ならい」 建設機械に応用

月面への展開
©JAXA
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方式の検討
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◼駆動方式を比較し，いなし・ならい挙動を両立できるSEA方式を採用して開発を推進
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SEAの構成

◼減速機の出力軸にバネを搭載

バネで衝撃を吸収 ：いなし

バネ変位から外力推定 ：ならい

➢各関節（ブーム/アーム/バケット）への搭載を検討
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力制御のトライアル

◼３Dプリンタを利用した小型モックでの制御性能確認

➢力制御によるならい動作の確認
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建設機械への搭載設計とベンチでの評価

◼２ｔクラスのバックホウへの適用を想定して設計

➢ベンチにて制御性能の確認を実施
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今後の予定

◼プロトタイプを製作して現場実証を計画中

➢既存バックホウを改装して現場確認を実施可能にする
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プロトタイプのイメージ 製作途中のプロトタイプ
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月面作業への応用検討
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月面における作業のイメージ

©JAXA

ロボットアームを用いた検証実験の様子

◼数百kg級のローバへの搭載を想定し，全長1.2mのロボットアームをJAXAにて製作

➢開発したSEAを搭載し，検証実験を推進中
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目指す姿

◼作業の機械化/自動化を実現

➢建設ライフサイクル全体の自動化と効率化が実現できるようになる
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ご清聴ありがとうございました


