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工程間自動搬送システムへのリニアステップモータの応用

一第1報 台車疲送装置の軍作-
ApplicationofLinearStepMotortoConveyorSystem
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1. ま え が き

製造工程における省力化 ･自動化を実現するためには

機械加工,組立作業,塗装作業,検査等の各工程の作業

の自動化を行うだけでなく,これらの工程内および工程

間における素材,部品,加工対象物,製品,工具等の搬

送の自動化を同時に進める必要がある.製造工場内の搬

送装置として要求される機能は,従来は主として物を移

動させたり運搬することであった.しかし,産業用ロボ

ット等を用いて高度な自動化を進めたり,多品種中少量

生産を目的とする生産システムであるFMS (Flexible

ManufacturingSystem)を構成するためには,単なる運

搬機能だけでなく,高精度の位置決め機能を有したり,

コンピュータの指令によって搬送経路を随意に制御する

ことのできる搬送装置および搬送システムが要求されて

いる.したがって,近年,搬送用ロボットや自動搬送台

車の開発がなされ,これらの利用が急速に進められてい

る.また,一方では,組立等の作業を行う作業用ロボッ

トによって搬送をも行わせてしまい,いわゆる搬送装置

をできるだけ省こうとした生産システムさえもが提案さ

れている.

著者らの研究室では,数値制御に適したサーボモータ

であるステップモータの研究を行ってきており,上記の

生産システムの動向を背景として,リニアステップモー

タの原理を利用した台車あるいはパレットの自動搬送装

置の考案を行い,現在,その実円化を目的として開発を

進めている.この搬送装置には,高精度の位置決め機能

を有するとともに,台車あるいはパレットの運動の制御

を電子計算機で容易に行える等の特徴があり,製造工場

において広く利用されることが考えられる.本報では試

作した搬送装置の概要の紹介を行い,台車の加減速制御

の一手法について述べる.
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2.試作した搬送装置

台車あるいはパレットの搬送にリニアモータを利用し

たものは,工場で利用されている例が報告されており,

また,いくつかの新しい空港の手荷物自動配送システム

にも採用されている.しかし,これらは,誘導電動機を

展開したリニアモータであるリニアインダクションモー

タを応用したものである.インダクションモータ自体に

は位置決め機能がないために,位置決めに何らかの機構

を付加する必要があり,製造工場内での台車等の搬送装

置としての利用が制限されているようである.

開発した搬送装置は,加工対象物や組立半製品等が積

載 ･固定された台車の搬送を自動的に行うことを目的と

したものであり,この台車の駆動と位置決めに,リニア

ステップモータの原理を利用したものである.

1)ニアステップモータは数値制御に適したサーボモー

タであるステップモータを展開したものであり,近年,

プリンタやタイプライタのキャリッジ送りや,XYプロ

ッタのペン位置決め機構等に広く利用されてきており,

伝達機構を用いず高精度の位置決め制御を安価に行える

特徴を有している.

試作した装置の概略図を図1に示す.従来のリニアス

テップモータでは,可動子側に電磁石が固定されるのが

普通であるのに対し,図1に示すように,軌道側に電磁

石を固定し,台車への給電のための配線を不要とした.

このことにより,台車の長距離の搬送が可能となり,ま

た,台車の軌道の着脱を容易に行えるなど,台車の取り

扱いが便利になる利点が得られる.しかし,一方におい

ては,電磁石を軌道全区間に敷設しなければならないこ

とが,実用に対する経済的な大きな障害となる.

ところが,一般の製造工場において台車の位置決めを

必要とする所は,組立機械や加工機械等に対する軌道の

特定の場所に限定されており,軌道全域にわたって位置

決めを行う必要はない.このことに注目し,リニアステ

ップモータの電磁石部を図2に示すように位置決めを必
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