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移動作業型ロボットの安定性に関する設計と評価

移動作業型ロボットの転倒のリスクを抑制するために、具体的な安全設計手法の提案と東京

ロボット産業支援プラザの試験装置による評価方法の事例について紹介します。

本技術の内容・ 特徴

従来技術に比べての優位性

➊ 本質的安全設計方策「 低重心化」 に重点を

おいた転倒リスクの抑制手法

➋ 重心と接地点、走行条件を用いることによ

り、転倒限界の見積もりを簡単化

➌ 評価試験条件の絞り込みを簡単化

予想される効果・ 応用分野

➊ 移動作業型ロボットの試作コストの低減

➋ 安定性評価試験の工数の削減

➌ 搭乗移動型ロボット、脚式ロボットの安定

化設計への応用

提供できる支援方法

 技術相談

 共同研究

 ロボット産業活性化事業（ 公募型共同研究）
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