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交通の近代化にイ､-1㌦､,道路が動けば人の流れも鳩理でき,秩けを保ちながら,L川勺の場所に行くことができ

るという夢を実.呪した｢動く歩適｣が新時代の子∃Hlを浴びているソ

ロ立製作所にこわいては,諸外国で開発された†動く歩迫__=こ検討を加は,新Lい駆動方ぺのオートラインを

開発L好結≠藻得た亡j

本稿ほオーートラインの構造およひ利用範閃について述べる.1

1.緒 Fl

近年わが国に.bける交油;景:の増加は

二苦しく,ビ′し内部の交通手段として縦

のエレベータ,斜が)のエスカレータの

ほかiこ,｢働く歩道__｣として♂〕オートラ

インの′ノ己成により,ビ/し内外の群衆せ

軟け二j~f三しく能率的に誘導することが=丁

能となったし

今回試作Lたオートラインほ,すで

に一㌻帯外国で発表されたベルトコンベヤ

方式(1)(2),およぴエスカレータ方式(3)

とは異なり,新規な構想匿胡づいて開
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発したチェーソベルト式のl【動く歩道__】である｡

日立オートラインは,乗心地がよく,安全確実な偶造

として,実用化の第一歩を築いた.｡

本稿では,オートラインの概要を紹介L,設備計画の

ご参考に供する次第である｡

2.屠区 動 轢 横

弟】,2図はオートラインの構造l~針ロある一

策1図にホすように,ベルトシステムを生かして,エ

ンドレスのベルトとこれを支持するエンドレスの連鎖滞

在組合わせたものかド)な一〕ている(才.1‡詐No.2618SO)｡

この連顕帯ほ,左イf2条のチェーンと,べ′Lトをささ

える軸,およびレー′し_卜ろ三松J軌十るゴムロ【ラから構成

される｡

連鎖伸£,l■嗣制こ設けた駆励ギヤ_bよび従動ヰヤにか

けられレールによって案内さかる-.

駆動ギヤほ降11側に,従動ギヤほ一束Il側に~設mLた｢

またループ状を形成しているべ′レトほ,降口端で連銚

コムロ

描から離か帰路べ′し卜となって各プーリに案内される一上乗11端;では

テー′レゾーリから離jtてf~i三路べ′し卜となる=.

ベルトに′f三ずるローラの川転机抗を少なくするため,各ツーリの

軸受にほポールベアリングな使川L/た.__1

また帰路ベルトのたるふ抵抗を少なくするために,リターン/ロー

ラを適当な間隔で▲‡紺∴ ベルトの【′~1屯によるたわみを小さくした｡

一ノバi三路ベルトは,乗`#の足もとに安定感を与えるたゼ)に

■友持軸閃ピッチを適当な寸法とし,乗客が

たわ､左を少なくL_た｡
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ドライビングマシンによって駆動される連掛J-;;;の上に往路ベルト

がおかれ,べ′Lトは口重にユって生ずる支持軸との静止摩擦力によ

って駆動される.-)一方帰路ベルトには,前記リターンF･-→ラの転勤

による摩擦力が捌く｡

この静lヒ雌擦力が転動摩擦力よ中大きい場合のみ,ベルトは連鎖

帯と同→速度で移動することができるっ

ここで往路ベルトと支持軸の問に生ずる無負荷摩擦力をCkg/m,

帰路ベルトがリターン′ローラおよびプーリで案内されるときに生ず

る抵抗をClkg./′m とすれ席 ベルトが

るためには,
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第1表

第3回 国際見本市,日立特ぷ灘でサーべごス沌沌圭いのオートライン

動 く 歩道 の 主賓諸 元

ベルト有効幅また
は踏段帖 しmm〕

速 度(m/min)

輸送人員(人/峠)

馬 力 (HP)

1,000

50

15,000

10

去>1･…………………………………………………‥(1)
でなければならない｡

オートラインは長ければ長いほどC′･′Clが大きくなって駆動し∵や

すくなるっ これはオートライソの大きな特長で烏る.｡

このような駆動方式をチェーソベルト式と称する｡

3.諸元の 決定

動く歩道として,多数の人々の集まる場所でも,通行の能*があ

がり秩序を保つための走行速度■ベルト布効幅の決凪よ節rlうーなm題

ではないが,実験の糸.下沼ミと現在までに発表された紆紺こもとづき第

1表のようにした.｡

ここで,口立オートラインと現在までに発表された動く歩道の諸

元を第】表に示して比較対照する｡参考のためにエスカレータの諸

元を加えた｡

3.1ベルト有効幅

オートラインは2人-∫くとし,エスカレータと同様そのベルト有効

幅1,000mlTlを 準としたっ

侵′J､帖600mm(1人下)から最大幅1,500mm(3人立)まで製

作が可能てあるっ1,500mm以上は現在のベルトおよび帆布の製造

能力から制限をうけ,支持軸の強度にも影響せう【ナるので望ましく

ないっ また製造費,据付柴もコスト高となり,広いベルトを採州す

ることほ 済的でない｡

輸送能力を増すた捌こ,1,5nnm111以上む要するときは,数台な

並列運転してその[1約を達成すべきである｡

3.2 走 行 速 度

動く歩道の走行速度は,乗降時の動rlてに危険を伴来庖いよう歩速

以~FとLた｡

50m′･′min という速度は,人が散歩す

な当妥てつ とこるトわで●- を確認した｡

の度粁る さで,冥験によ
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第2表 L】中の閑散な銀座通での平均歩速(4)
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ニの速きも,要求によっては変更も可能であり,利用する粟1射.ヤ

と場所を考えて,適切な連泊宣朝雄る必要がある｡

3.3 輸 送 人 員

オートラインは,11112あたり5人 ることができるっ したがって

速度50m//minでほ,輸送人L:iか毎時5人./′m2×50m/minx6Ornin

Xl.り111=15,nO〔)人となる-〕

研一さi8,nO(り､こ㌢運ぶ2人ゝ■(エスカレータで,1m2あたり約5人乗

ろことを考え｢ナjっせ,オートラインの場合も毎時15,000人の輸

十分叫`能てあるといえるリ

4.所要馬力の算定

す-トラインの刊朗云こ要する.1こミ~;力の訂甘こは,次の項甘を考えね

はたらたい

すな言)ち

(1)連鎖べ粧うこベルトと来′#をのせながら移動するとき,上レー

ルとの閃こ生ずる走行択抗

(2)

(3)

(4)

(5)

(6)

(7)

連勝帯が~~Fレール上な移戯するときの走行机抗

駆動すヤ,従動ギヤ,ドライビングマシンの駆動損失

名和プーリの回転祇抗

ベルトのたる夫択抗,折返し択抗

移動手すりの駆動馬力

乗客り､荷屯)を垂直に上け辛けするの(･こ要する助力

ここで上記(1)､(6)ほ,水ヤオートラインの駆動馬力な算克

するのに要すて.甘牲杭で,佃粛オートラインの場ハほ(7)を加算

しなければならない′､

雛6項の移動手すF)の駆動馬力は,実験の結果に基づき,水平オ

ートラインの場合良さ20mで約1HPを消
する.｡

電動機の所要｡馬力をムげ_tr,水､ドオートラインの駆動馬力をガP/ナ

ナ師′モに仇,だけ上け下け十るのに要する馬力存茸れとすれは

〃P_lJ=〃P/ノ±〃P【′……………………………………(2)
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第4【ズ1陥

十C/′｣

l仇一+附j)エー〃+lγりエ.′′

‥(3)

.油鎖椚の｢1垂……………………(kgバーー)
Iγ′′′……………人 荷‥ ■市……………………(kgノ′･′111)

机.. ベルトの重一量.
‥(kg′ノ/m)

エ………………有 効長 さ…………………………(m)

¢………………輸送 人 員.
.(ton′･′h)

//‥‥‥‥ ‥‥…

･

Ⅴ….
..走
行 速二度.…

Cl… ベルトの走行択抗‖

(1て1.′′′min)

(kgノ′′111)

C/～,
…移動手すりの.駆動弔九‥

(HP)

′′ ゴムローラの走行摩擦搾数

り………………機械の効ヰi

キ･一′!はり三験糸Ili刃主よりそれぞれ0･75および0･025ヘイ)･()3であったっ

ベルトの走行択抗Clは,ベルトのl帆 長さに閏針才→る｢

たとえば,ベルト晰1,∩50nlnlの場合

長さが 20111で 約3.65kgノ■nl

lOr)ⅠⅥで 約1.92kg′■ⅠⅥ

とな;),ヘッド･テール･スナップの各プーリで洪失すろ回転択抗

ぶよびベルトの折返し損抗が長さに関係なく-一一)王であF),リターーソ

ローラで生する仲伝統机,ベルトのたるÅjlt抗が良さに関係するっ

たとえばベルト有効晰1,川)0111111,走行辿度5()lTつ′ノ′nlin,輸送人口

l㌔000人′･′iけ,イJ-効長さ6rト10()n-の水十り~一トライソでほ,

〟P.1J≒0.290エ HP…………………………………(4)

●
､

5.設計上尊慮した事項

設計にあたって考慮したおもな点ぶついて概要な述べるっ

5.1乗 心 地

口立オートライソは,運搬川ベルトコンベヤのキャリヤローラで

坐する"ゴロゴロ"という感じユウこ7L!こく,ま/トニ

ので,兼心地は十J拍針ウある.っ

軌もきわめて少たい

すたわち,~､n骨たレール面をゴムローラかl漁動づ-る構う貴とLたの

で,走行中の振動がないっ また,友才別州7TJのピッチが小さく,乗客

が乗ってもベルトのたわふがきわ功て少ない〕さらにヘッドプーリ

をフレーム上面よりさげて設閏したので,ベルトほ栗l~傾から降｢1

板まで.附こ連鎖苗と接触Lて克行する｡

5.2 安 全 性

オートラインの走行速度は,エスカレータの速さに比べ約1､8情

5nlll/111in であるから,乗客の乗降が安仝に行われるように,また

栗l†,降｢l付近で混雑した場合でも安全であるように特に下記の点

に考慮を払った｡

5.2.】乗口板,降口板

栗=阪をべ/しト上面よりわす甘に声'古くして,乗る勅作が安やに

行われるエうにL■た.1
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第3表 ベ ルト の 什 様

持

上l巾力

裂J†liカ

帆

=ガ

ト帖

ノミ
_

一帖

さ

(ノmm)

1,000

1,05U

IG

6

3

紬 帆 布 9 A

降lりノズの先ま仙工,ベルト上面rtりわずかに低くして,ゆるやか

7▲[ヒF)佃斜木.…~笠け,･.附こ栗′糾上古汚いとこ7)から低いところへ乗降

するエうにした√､

降lり反の先端にほ,.銅盤可Ⅷ清浦腔鋸制甘合成ゴムの椒を策4図

のエうに収什けてぷ)る｡

駆動ギヤとかみ合った支持軸上のベルトは多用形を形成するの

で,ベルトと降‖板先端とのギャップが一定せず,その調整がせ

わめて困難である｡}そのため駆動ギヤに,支持帥とかみ合う円筒

を設け,あたかも｢1J箔プーリに巻込まれると同様な効果を与え

た｡

5.2.2 片側移動手すリ

乗客が ∩,降∩で混雑した場合,輸送能力ほ著Lく減少する｡

乗客は前へ歩く佃向がふるため,降口付近での乗客の揮度が高く,

混雑する｡万一--･降口付近でホ故がおこると,ますます降しlに

が殺到L,き才漣)て危険な状態となる｡

このため舞2図のように中間カバープレートを設ilゾ亡して,途Fl---

から=｢侶こ乗り降りできるようにすると安全である｡

5.2.3 ゴ ム 板

子供が好奇心から,ベルトの端部に乗ったり,座ったりすると,

憫十部分のスカートガードまたほ中間カバープレートとベルト間

に手足をはさまれけがをする危険があるっ第2図のように薄いゴ

ム板を全長にわたって取仲ナ,この危険性を除去した｡

5.3 ベルトの伸び

チューンベルト式を採鼎Lたオートラインはベルトに張力が加一わ

らず,すべてベルトキ支持してl.､る無端連鎖帯で∫1‡[り~るので,ベ

ルトの伸びほ仲少でぁることが~I二場での実験で確認されたっ

Lたかって,ベルトの力命ほきわめて長い｡また良人なオートラ

インでも,ベルトの伸びな考慮する必要がないので据付面粁は′トさ

くてすむ｡

d.横 造

る.1ベ ル ト

ベルトの伸びが｢■た少であるから,良人なオートラインでも,材官モ

を柑･こ考慮する必要はないっ ただし局外用の場合は,耐候性ベルト

を依川する.〕

第3表にべルトの什使な示す√､夫面ゴム朋とJ-｢郡補強のために紺

献ブレーカを入れたっ

る.2 連 鎖 帯

運動部分は,円滑な運転と長寿命を考慮して各部の重量軽減をは

かった｡また主体ななす友一別如こ新規な考えを多数採用して,机音

調熔が容易な朋党とした.､この支持軸の両端に2先のローラチェー

ソを糾立て,最端部に虻-ルベアリングな1ノ｣装したl柚州吐合成ゴム

ローラむ飢立て,連銀帯な構成している｡

d.3 プ ー リ

全面的に熔捌苦造を採用して重量軽減をはかり,組立が容易な構

造とした｡

栗卜l側のテールプーリには,機械室に居いらたくても床面から操

作できるネン式調照装拝･てをi~設け,ベルトの描甜､■廿1生ずるゆるみを
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調整できる新規な構造とした｡

リター∴ン/ローラiこは鋼管を使用してい

る｡

る.4 フレームとガイドレール

両端の床下に機械宅を設け,降口側フレ

ームに駆動機械を,乗U側フレームに従勅

装置を設けた｡

中間部ではフレームの高さを極力低くし

て,工費の節約を期した｡このフレームに

各種プーリ,レールなどのブラケットを取

付けてある｡

レールは山形鋼を機械加工して使用し,

上レールは床面に沿って配置し,ゴム占-

ラが正しく接触Lて移動するようにしてあ

る｡下レール(帰りレール)は,その曲率半

径をできるだけ大きくし従動側でほ,さら

にチェーンがスプロケットにスムースにか

み合うことができるようにわずかな南線部

分を設けたので,摩耗･振動および騒音も

少ない〔,

d.5 欄 干 部 分

音 匠を廃ILし.て

内側板はパネル

用本位に考え,

準とした｡j

周囲の状況,好みなどによって要求され

る場合は,ステンレス鋼板,プラスチック

などを用いることができる.-.

7.用 途

その代表的な使用例を紹介する｡

7.1停車場のフォームの例

ターミナル駅に設置し,改札口からフォ

ームまでオートラインによって乗客を誘導

し,サービス 送する｡

この場合,多少起伏のあるオートライン

も可能であるから階段のあるところはエス

カレータの代用として,乗りつぎなしにサ

ービス輸送ができる｡ただしカーブのある

場合は,数台のオートラインを配置して来

りつぐように設持する｡

またフォームの上では,列車発着の反対

側に移動手すりを設けて列巾の発着側から

白山_汗こ乗降できる構造がよい｡

7.2 百貨店の例

-/→Jし級ク
有効長∠

⊥レール

R 評

某月Jユり トライピンクマシン~ヘノト■7

第43巻 第7号
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節5図 ビ′し内にオートライソを設置した例
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チ.井~ リタンローラ 髄=賢‖

第6図 第 5 図 の 中 間 部 断 面 図

(地 下 道)

第7図 ビル問i･こ設潰したオートライン

ターミナルステーションデパートの場合,停車場の改札口から市

貨店までサービス輸送して,乗 抑店を客 導する｡また百貨店の

地階に停車場を設置している場合もオートラインによるサービス輸

送が好適と考えられる｡

さらに百貨店の陣列ケースの間に設関すると,売場の見とおしが

よく開放的であり,歩かずに日的の売場で自由に乗降ができ,客の

購買欲をそそることができる｡

この場合はオートラインの速度を20m,/min前後とし,十分にシ

ョーケースをながめることのできる速度としなければならない｡

7.3 ピルとピルの間のかけ橋の例

車道をはさんで向い合っているビル閃の連綿の場合,かけ

けオートラインを据付けると能率的で歩かなくてもよい｡

を設

この実例として,アメリカにホテルの本館と別館とを結んだもの
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がある.｡

7.4 商店街の例

繭hi偶の一歩道に設mした場合は,両側に移動手すりを設けず,途

巾から｢川~lに乗降でき,走行速度も20m′･′】11in裡度に卜げて,ショ

ーウインドをなかめながら門物をすることも夢でほないと考えてい

百貨店などで,向†榔こショーケースが並んでいる場合には舞5図,

第d図の例が最も好適と思われる｡すなわち来Il側,降口側の機械

`1~沌凝滞のはりに設躍し,中間部分のフレームを廃If二し,床面を利

川してレーノLを掘削十-る.〕また帰りべノしトおよび連鎖帯ほ

りを利川Lてオートライン■む掘什けることができる｡

7.5 傾斜設置の例

物のは

ニスカレー一夕の代用としてオートラインを利用できる(｣エスカレ
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一夕の傾斜角度は300,またアメリカのl

した動く歩道)は最高を150としている｡

なべルト上に

ドライビングマシン

第8図 長 大 な オ ート

SPEED RAMP▼_】(2)(傾斜

者らの 験では,平川

客を乗せるオートラインは,12〔柑度が無理な姿勢

を与えない限度で,その速度も30m/min程度が乗降時の動作に無

理がなく,安全であることを確認した｡

この場合ベルトの表面ゴムに絹･州二め模様なつけて,乗客の足が

射らないようにする必要があるし.

7.る 起伏のある例(立体交さ方式)

交通の甘酢 迅速,安全をはかるため,最近通路交通も立休交さ

方式が採州されている｡

オートラインも弟7図に示すとおり,地下道にi凱γ】ければ,交通

の緩和に一役買うことができる｡.

ただL傾斜角度ほ傾斜オートラインと同様12■~J以卜におさえる必

要がある｡

7.7 長 大 な 例

ベルトに張力がかからず伸びが少ないから,非砧こ長くすること

も可能である｡弟8図は,長大なオートラインを駆動する方式の一

例である｡

長大なオートラインでは,チェーンの強度に限度があるので経済

■■･･･′
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ト ル ク コ ン ノく

この発明の制御装掛ま,洲~ヒサーボモータのストロー-一クを燃料レ

バーの位置に応じて制限するように構収し,トルクコンバータを駆

動するエンジンの低速度の範囲で不必要にガバナが作動するのをl坊

†上するようにしたヰ)のである｡

燃料レバー7を減速ノブ向Aまたほ加速ノノ向Bへ動かすと,それに

ともなってカム8が上~ノノ■または下ノブに動かされる.ノ カム8が_LニノJに

励くとストソパ10はカム面(斜面)で抑されて心力へ動かされる｡J

燃料レバー7を動かすと,同時にエンジンガ/こナ9も操作される

から,燃料レバーのストロークとともにエンジンの速度も増減する｡｣

燃料レ/∴-7がいちじるしく減速側Aに移されているときにほ,

カム8ほストッパ】0をいちばん右方へ移Hさせる｡この状態でト′し

クコン/ミータの‖力酔速度が_l二昇Lても,プランジャ5bはすでiこ

ストッノ､1nにより"j二させられているため,それ以｣二はイi行しない｡

トルクコンバータのHりJ軸速度が寄のときには,プランジャ5b

ほバネ5cによりストッパ10の位置まで7.ミキ｢している｡トルクコ

ン/∴一夕の=ノノ軸速度がだんだん上昇して,プランジャ5bに働く
河=l三による力がバネ5cの力に打ち畔つと,プランジャ5bほイi言上･

を始める｡.

プランジャ5bはフローティソグレバー6を介してエンジンガバ

ナ9を操作する.Jそしてフランジャ5bが左二行すれはェソジソ速度

を低下させ,したがってトルクコソ′し-タの川力軸のトルクを碑=現

する｡このように,トルクコソ/ミ一夕の出力軸速度が低下すれば｣二l

動巾引こトルクコンバータのトルクを制限し,しかもプランジャ5b

ほエソジン速虻により制限されているし

この発明によれば,エンジン速度が低い範囲で不必蜘こガ/てナが

作動してトルクコンバータの伝通トルクが必要以上に低~F■すること

を防止し運転性佗をトげることができる｡ (7:亨 ‖~)

従動ギヤ 弟匡動ギヤ

ラ イ ン の 駆 動 力 式

テール7｣リ

887

的ないくつかのユニットにう封ナ,数個の駆動装置で直列に配列され

た連鎖帯を同時iこ運転L,その卜にかけらJtた1本の無端ベルトを

駆動する構造を採用して艮区間果継ぎなしにすることができる｡

以_卜代表的な.設腔例について述べたが,このほかにも遊園地,観

光地,野球場,空港などに利用Lて真価を発揮することができる｡

8.結 口

わが国にぉいては,いまだ本格的な｢動く歩道_｣の実施例はない

が,今回,日立製作所が開発したオートラインは,今後さらに混乱

する道路交通において,乗客を整然と能率よく輸送し,交通の緩和

に十分その件力を発揮するものと信ずる｡

｢動く歩道｣の採用が活揆化する機運にあるとき,われわれほ今後

一そうこの研究を重ね,需要家の要望にこたえたいと考えている｡

本稿を設備計画のご参考に供する次第である｡
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