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 ■ 技術概要 

■ 現場課題 

■ 解決手段（技術の特徴） 

■ 想定適用先・市場 

■ パートナー企業 

■ 活用イメージ 

不整地でも空転を抑え、安定した運搬を実現 

 農業機械メーカー 
 建設・インフラ関連企業 
 モータ・駆動メーカー 
 AGV・ロボットメーカー 

→ 制御ソフト提供・共同開発で製品競争力を強化 

 水田での農作物運搬 
 傾斜地での資材搬送  
 工事現場の電動運搬車 
 災害復旧時の資材輸送 

→ ハードウェア販売＋制御ソフトライセンス展開 

 農業用電動運搬車市場 
 建設・インフラ保守市場  
 林業・中山間地市場 
 AGV・AMR市場 

→ 不整地搬送 × 電動化 × 自律化の成⾧領域へ 

 モータと車輪間の共振影
響をリアルタイム推定。 

 すべり速度変化を利用して
早期にスリップを抑制。 

 トルクを維持しつつ空転を
防ぎ誰でも安定運搬。 

 ぬかるみ・傾斜地・低摩
擦路面で走破性を向上。 

 泥地・農地・砂利道では駆動輪が空転しやすい。 
 パワーアシストを強くするとスリップが発生。 
 モータと車輪をベルト・減速機で接続すると共振振動発生。 

 

 モータ駆動の運搬車両向けアンチ
スリップ制御技術。 

 モータ回転情報から状態量を観測
し共振トルクを推定。 

 車輪のすべり速度変化と共振トル
クを同時に考慮。  

 モータトルク制御で空転抑制。 
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