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　産業用途でのネットワークは、「省配線」・「情報化」することを目的に、複数の配線を使用した制御

信号（アナログ・パルス）を通信化することにより、発達してきました。 

　その中で、「非公開ネットワーク」とは、各デバイスメーカーが自社の機器をネットワークで接続する

ために独自に開発したネットワークを指します。デバイスメーカーが独自に通信規格を決定し、一般に

公開されていないため、他のデバイスメーカーは接続する機器を開発することができません。 

　一方、通信の規格を公開（オープン化）し、異なるデバイスメーカーの機器同士が相互に接続可能な

ネットワークは、オープンネットワークと言います。通信をオープン化し標準化することで、ユーザーに

とってのメリットは、デバイスメーカーに拘わらず、デザインや機能、価格などを判断基準にして任意の

機器を選択して使用できるところがあります。デバイスメーカーにとっても、自社デバイスを規格に準拠

させることにより、汎用デバイスとしてより広い市場に適用できるメリットがあります。 

　現在、制御システムの流れは、接続機器や制御項目の制約が多い方式から、マルチベンダ採用可能な、

オープンネットワーク方式へ移行する動きが出ています。 

非公開ネットワークと 
オープンネットワークの違いは？ 

アンローダ用 
センサレス振れ止め制御 
　クレーンは、様々な形態の製品や原材料などを移送する手段

として産業界に不可欠な設備です。工場内の天井クレーン、

ビルやダムの建設クレーン、港湾のアンローダやコンテナ

クレーンなど多種多様です。これらのクレーンには古くから

自動化のニーズがあり、コンテナクレーンや天井クレーンなど

一部では自動化が進んでいます。 

　ここでは、アンローダを自動化するためのセンサレス振れ止め

制御について紹介します。 

 

 

「・・の違い」 
 シリーズ 
(第�回） 

安川電機 
現在の技術 
(第�回） 

アンローダについて 振れ止め制御の課題 

センサレス振れ止め制御の開発 

　アンローダは、船から鉱石や石炭などのばら荷を

陸揚げするクレーンの一種で、このうち橋形アンローダ

は、グラブバケットの支持・開閉、トロリの横行、クレーン

ガーダを昇降する起伏、脚の走行の�軸で構成されて

います。 

　その動作は、つり具であるグラブバケットで荷を

つかみ、搬送高さまで巻き上げながら、トロリでホッパ上

まで移動して荷卸しします。荷卸し後は、再び荷つかみ

位置まで戻り、同様の動作を繰り返します。グラブ

バケットは、ワイヤロープで支持されているため、トロリ

の横行動作で振れが発生します。 

 

　当社はこれまで、初期振れや風の影響による残留振れ

の発生を防止した振れ止め制御を開発し、天井クレーン

やコンテナクレーンの無人制御システムを実現して

きました。この振れ止め制御は、振れ角センサを用いた

クローズドループ制御方式（振れ角ダンピング制御

方式と呼ぶ）のため、安定した制御が可能です。 

　コンテナクレーンの場合は、コンテナ専用のつり具

（スプレッダ）に振れ角センサを取付けることができます。

しかし、アンローダではグラブバケットをつり具とし、

支持・開閉ロープの繰り出し量の差を利用して荷つかみ

動作を行っており、荷つかみ時の衝撃、振動、粉じんなど

の環境面からつり具部への振れ角センサの取付けは

困難なため、外乱の影響を受けやすいオープンループ

方式での振れ止め制御が主流となっていました。 

 

 

 

　当社は、振れ角ダンピング制御方式の技術を活用し、

振れ角センサを使わないクローズドループ方式のアン

ローダ用センサレス振れ止め制御を開発しました。 

　従来の振れ角ダンピング制御方式では、つり具の

振れを振れ角センサで検出し、それにダンピング係数

を乗じたものを速度補正信号としてベースの速度信号

から減ずることにより振れ止め制御を行っていました。

センサレス振れ止め制御は、制御ブロックに示すように、

負荷トルクオブザーバで振れ角を推定します。すなわち、

振れ角センサが検出する振れ角の代わりに負荷トルク

オブザーバで推定演算した振れ角に置き換えた振れ

止め制御方式です。 

　センサレス振れ止め制御では、ホッパ上でトロリを

精度よく停止させるのではなく、熟練オペレータの操作

と同様、トロリを移動させながらホッパ上でのグラブ

バケットの振れを抑制できるため、荷こぼれなくホッパ

に荷卸しすることができます。 
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・サーボはB社のほうを採用したいのに、つながらない・・・ 

・このセンサが欲しいのに、A社にはない・・・ 

・コストダウンしたいけど、 

　A社しかつながらないので、 

   値段交渉がむずかしい・・・ 

・サーボはE社がよいな！　→ O.K. 

・このD社のセンサが欲しい！　→ O.K. 

・コストダウンしたいから、 

　B社とC社をコンペしようか。。 → O.K.

���を�社にすると、 
���・サーボも�社製でないとつながらない。 

���を�社にしても、 
���・サーボなどはお好きな製品を選択できる。 
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