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日 諾特許

物体形状の自動測定方法

この発明は,レーザ光などを利用し

て非接触のセンサで物体の形状を測定

する場合,物体の形状の急激な変化に

センサが迅速に追随して測定を行なう

測定方法に関するものである｡

従来の測定方法は,センサがもって

いる測定可能な範囲からセンサが外れ

た場合,このセンサを測定可能な範囲

に入るよう位置の修正を行なっている｡

しかし,形状の変化の激しい物体のと

きはセンサがもっている測定可能な範

囲からすぐ外れ,このため,センサの

修正に時間がかかり,測定に時間を要
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する｡

そこで,この発明は,センサがもっ

ている測定可能な範囲(距離と角度)内

にある制限範囲(国=)を設定する｡セ

ンサで測定した測定値が,上記制限範

囲から外れた場合には,j欠の測定点で

の測定を行なう前に測定値が制限範囲

に入るようにセンサのズ,ツ,Z軸あるいは

取付角のうちの少なく とも一つを制御

し,センサの位置修正(図2)を行なう｡

このようにすることによって,セン

サが物体の形状に迅速に追随して測定

を行なうことができる｡
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動測定フロー

l.特長･効果

(1)センサの位置修正の制御機構をも

っている｡

(2)測定時間の短縮を図ることができ

る｡

2.提供技術

t 関連特許の実施許諾

●特開昭59-154308号

｢物体形状の自動測定方法+他14件

設備群制御方式
自動化工場のような複数の設備から

成る離散形システムの計算機制御に閲

し,特に各設備の状態を入力し所定の

制御論理に従って条件判定を行ない,

条件が満足されたときに制御論理で指

示された動作指令を各設備に発する,

条件判別制御に適した制御方式である｡

従来は,制御論理をプログラミング

するためにソフトウェアの設計が必要

で,そのため,専門のソフトウェア開発

要員が必要になるという問題があった｡

日立製作所で開発した設備群制御シ

ステム(図1)では,判定すべき二条件を

記述する条件部(IF部)とその条件が満
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足された場合に実行すべき内答を記述

する結論部(THEN部)とに区分される

複数の文字列から成る,条件一結論対で

あるIF-THENルールにより制御論理

を表現する｡入力した設備群の状態信

号に対応して,起動すべきルール群を

ルール群起動判定部で判定し,そのル

ール群で判定すべき設備群の状態を,

設備状態取込部で設備状態記憶部に取

り込み後,制御指令決定部での,IF-

THENルール情報記憶部内の先に起動

判定されたルールと設備状態記憶部内

の設備状態とのマッチング結果に従っ

て,制御指令発信部から出力された指

lトTHEN

ルール情報
記 憶 部

言針削犬態

記憶部

lF(ワークくJ〉は待ちの先頭)

THEN(ワークく∬〉を割り付ける｡)

注:一--◆ほ爛の流れ)

==〉(データの流れ)

図l 設備群制御システム

令により設備群を制御する｡ルールを

記述する文字列は,条件･結論の意味

を明示する固定部と,その条件･結論

が当てはまる設備などを示す定数又は

変数を記述するパラメータ部から成り,

更にTHEN部に手続き名を指定した形

式も可能である｡

1.特長･効果

(1)制御論理をフォートランなどの汎

用言語を用いてプログラミングしなくて

よく,制御技術者が自らデータとして制

御論理を与えて条件判別制御ができる｡

(2)複雑な条件から成る制御論理で

も,文字列データとしての自然語を用

いて条件ごとに箇条書きするだけでよ

いから,制御論理の記述や変更が容易

になる｡

(3)ルール中に手続き名を指定でき,

複雑な対象の制御を行なえる｡

2.提供技術

■ 関連特許の実施許諾

●特開昭59-163605号

｢設備群制御方式+他26件
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計算機のシステムスタート,リスタート処理方式
本発明は,制御用計算機を用いた生

産管理システムでの計算機のスタート

処理方式に関するものである｡

なんらかの原因でシステムダウンが

発生し,その後計算機をスタートさせ

ようとするとき,トラッキング情報(生

産ライン上の物品の追尾認識情報)が

乱れているので,従来は再度計算機に

よる生産を開始するまでに時間がかか

r),生産性を低下させてしまう欠点が

あった｡

この発明はこの欠点をなく し,動作

中のプロセス条件に合ったスタートが

容易にできる処理方式を提供する｡

生産ラインでLS(リミットスイッチ)

により物品のトラッキングをしている

ときの,ダウンによるリスタートの経

緯を匡==a)-(d)に示す｡回復後は,新

たに制御範囲に入ってくる物品のトラ

ッキング処理から順次処理を回復させ

る｡制御システムのブロック構成図を

図2に示す｡システム回復時にオペレ

LSl

(a)ダウン時

LS2 LS3

(b)復帰後(1)(LS2.3封鎖)

(c)復帰後(2)(LS3封鎖)

(d)復帰完

注:略語説明

④-①(物品)

LS(リミットスイッチ)

図l ダウン時のリ

スタートの経緯
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図2 制御システムのブロック構成

-タコンソールからリスタートイニシ

ャル条件を設定できることが特徴のひ

とつである｡

l.特長･効果

実質的なシステムダウン時間を減少

させることができる｡

2,提供技術

■関連特許の実施許諾

●特許第963,357号(特公昭53-4222り

｢計算機のシステムスタート,リス

タート処理方式+他l件

小径材搬送装置
多数の小径材(パイプ,棒材など)を

同時に搬送するスタッカクレーンなど

では,そのフォーク上に散在した多数

の小径材の幅寸法が最小となるように

幅寄せをして,設備間を搬送すること

が必要である｡従来は,フォーク上に

置いた多数の小径材を水平方向に押し

て幅寄せをするものであるので,小径

材の場合は一つの小径材が他の小径材

の上に持ち上がり(段積みという｡),小

径材の順番が異なりコンピュータによ

小径材

る管理ができない欠点があった｡日立

製作所では,幅寄せ時の段積みを防止

できる小径材の搬送装置を開発した｡

図1に示すように,フォークなどの搬

送体の上面に複数の台車を設置し,各

台車間にはばねを配置することによっ

て,各台車が移動できるようにしたも

のである｡載せたノ+､径材が棚の当て板

に当たるようにフォークをα寸法移動

させる幅寄せを行なうと,小径材と台

車との間の摩擦力によって台車が順一欠

当て板

和 銅錮㌶㌶00田0田
α

口
;;l

○ (二)(二) 〔〕

車
丁

ぎね フォーク

図l 小径材搬送装置

移動する｡このため,小径材の段積み

を防止できる｡

この技術は,立体倉庫のスタッカク

レーンのほか,種々の搬送設備に利用

て､きる｡

l.特長･効果

(1)製造中間工程の小径材でも,小径

材の順番を前後させることがなく,コ

ンピュータによる1本,1本の管理が

可能となる｡

(2)転がりにくい製品であっても,台

車で移動させているので,製品にきず

を付けないで幅寄せができる｡

(3)台車の移動による幅寄せのため,

騒音を小さくできる｡

(4)台車の移動による幅寄せのため,

容易で正確な幅寄せができる｡

2.提供技術

■関連特許の実施許諾

●特開昭58一川9301号

｢スタッカクレーン+他5件

日立製作所では,すべての所有特許権を適正な価格で皆さまにご利用いただいておりますっまた,ノウハウについてもご相談に応じておりますので.お気軽にお問い合わせ〈ださい

お問い合わせ先は･･･株式甘鼓日元裂イ亡祈 〒100東京都千代田区丸の内一丁目5蕃l号(新丸ビル)電話(03)214-3=(直通)特許部特許営業グルー7
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インバータ鶉御規格形エレベーター

近年,パワーエレクトロニクスを応

用したインバータによる電動機駆動方

式が脚光を浴びている｡

今回,新たにエレベーター用に高性

能ベクトル制御付きインバータを開発

し,規格形エレベーター(P形,R形,B

形)の全機種に適用し性能向上を図っ

た｡特に,本技術の適用により消費電

力と電i原設備容量は従来の交流帰還制

御に比べ大幅な低減を可能とした｡

インバータ制御規格形エレベーター

の構成を図lに示す｡

主回路は,商用電源を整流して直幸充

を出力するコンバータと,誘導電動機

の供給電源として必要な電圧と周波数

を出力するインバータとで構成される｡

また,制御装置は,ホール呼び,かご

コンバータ

三相電源

注:略語説明

本 コンデンサ

lM(誘導電動機)

R.E(ロータリーエンコーダ)

(主マイクロコンピュータ)(従マイクロコンピュータ)

｢‾了

し+

運転制御
回 路

パルス幅
変調回路

速度制御
回 路

呼びに応じて運転制御を行なう主マイ

クロコンピュータ,及び＼エレベーター

位置に応じた速度指令を入力し,速度

制御,ベクトル制御を行なう従マイク

ロコンピュータ,ベクトル演算結果を

もとに,PWM(パルス幅変調)信号を作

成するパルス幅変調回路から成る｡

1.主な!特長

(1)省エネルギーと電源設備の小形化

インバータ制御は,誘導電動機の供

給電着原であるインバータ出力の電圧及

び周波数の制御が可能であることから,

加速,定常,減速の全領域で定常走行

と同程度に効率の良い制御ができる｡

その結果,従来方式に比べて,消費電

力約50%,電源設備約30%の低減が図

インバータ
lM

巻上棟

つり合い
右もり

R.E

かこ

図l インバータ制御規格形エレべ

リ ークーの構成

表l 主な仕様

項 目 仕 様

定格速度 3D～105m/min
定 員 6～15人

電 動 機 3.7～】5kW

制御方式 インバータ制御

れる｡

(2)滑らかな乗り心地と優れた着床性

能

ベクトル制御の採用により,低速度

領域の速度制御が正確にできるため,

加減速時の乗り心地の円滑化,着床性

能の向上が図れる｡

(3)電動1幾の電磁騒音の低減

PWM制御によりインバータ出力電

圧を正弦波に近い波形とし,電動機の

電々滋騒音の低減を図っている｡

(4)高信頼性システム

システムは,従来のマイクロコンピ

ュータニ重系システムで構成し,従マ
イクロコンピュータには高機能の16ビ

ットマイクロコンピュータを才采用しマ
イクロコンピュータの相互監視,合理

性チェックシステムなどの充実を図り

信束劉生の向上を期している｡

2.主な仕様

主な仕様を表lに示す｡

(日立製作所 機電事業本部)

対話形音声入出力装置"Vl-50”

OA化,FA化が進むに伴い,コンピ

ュータをだれもが操作できるように｢マ
ンマシンインタフェース+のいちばん

望ましい方法として,音声入力に対す

る期待が高まっている｡

｢対話形音声入出力装置Ⅴト50+

(VoiceInterface)はコンピュータへの

データ入力を人間の声で行ない,デー

タ処理の結果を人間の声に変換して出

力するものである(図1)｡

Ⅴト50の導入で次のような効果をあ

虎
轡

瓢三議

l

脚■

図l Vト50のシステム構成例(左からVト58,

Pトl/EX,プリンタ)

げることができる｡

(1)手作業とデータ入力が行なえるの

で,作業の能率が向上する｡

(2)手が汚れていたり,手袋をはめて

いても入力できる｡

(3)無線により,自由に移動しながら

でも入力できる｡

(4)高い所,暗い所,狭い所からでも

入力でき,しかも安全である｡

(5)音声ガイダンス付きなので,確実

なデータ収集や作業指示が行なえる｡

(6)簡単な訓練で,だれにでも扱える｡

1.主な!特長

(1)複数(最大5チャネル=5人)の人

が同時に音声対話で作業ができる経済

的なマルチチャネル式である｡

(2) 5人同時入力にもかかわらず1台

のターミナルコンピュータとRS-232C

インタフェース1本の接続で容易にシ

ステム構築ができる｡
(3)1チャネルから順次チャネル増設

が可能としてあり,チャネルごとに有
線･無線の選択ができる｡

(4)最大30人までの音声認識パターン

を記憶でき,パターンの入れ替えは現

場から遠隔操作でも行なえる｡

(5)入力された音声の認識時間は,単

表I Vl-50の仕様

項 目 内 容

音声入力

話 者 特定話者 特定話者●

認 識 方 式 離散単語 連続/離散単語-

認 識 語 数 100語 平均60語●

認;汲 時 間 0.3s 0.3s事

音声出力
方 式 フレーズ合成 規則合成

合 成 方 式 ADPCM 音素片合成

同 時 話 者 数 最大5人

登 録 話 者 数 最大30人

イ ン タ フ ェ
ー ス RS-Z32C

無 線 方 式 微弱電界方式,全二重通信

設置条件

周 圃 馬重 苦 定常90dB以下

外形寸法(mm) 幅400×奥行850×高さ700

電 源 AC100V±川%,50/60Hz.Z50VA

三主:*印 オプション

語当たり0.3秒で,人間同士の会話並み

の速さで対話できる｡

(6)音声合成方式は,音質の良いフレ

ーズ方式と,多くの言葉が使える規則
合成方式が選べる｡

(7)マンマシン手順書から音声ガイダ

ンス定義,業務手順までのシステム設
計作業を容易に行なうための支援ソフ

トウェアを用意している｡

2.主な仕様

主な仕様を表1に示す｡

(日立製作所 機電事業本部)
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日立ラック式駐車システム

近年,車の増加に対して駐車場の不

足(土地の高騰と平地不足)が,クロー

ズアップされてきている｡この対応と

して,機械式駐車場装置が種々製作さ

れているが一長一短がある｡

そのため,従来自動倉庫で培った技

術に新技術を導入して,今回,大容量･

低コスト･高効率で運転しやすい新機

械式の,日立ラック式駐車システム

(図1)を開発したので紹介する｡

ト 主な特長

(1)収容台数が多い,大規模鮭車シス

テムである｡

1レーン当たりの収容台数が多い｡

(2)出庫待ちのいらいらが解決できる｡

カードにより,あらかじめビル内か

ら出車要求ができ,案内板で出皐順位

が分かるため,スムーズな利用ができ

る｡

(3)高効率で,待ち時間が少ない｡

コンピュータ管理による入庫･出庫

の複合機能をもっている｡

(4)屋外で使用できる構造である｡

このため下段の車を汚さないように

全面薄板パレットを使用している｡

図l ラック式駐車場試作機

表l 主な仕様

項 目 仕 様

装 置 名 称 日立ラック式駐車システム

方 式 エレベータースライド方式

駐 車 台 数 74台

対

象
自
動

車

分 類 普通自動車

記 ち S型 M型 L型

全 長(mm) 4.700 4,700 5,700

全 幅(mm) し700 l.950 2.050

全 高(mm) し600 2.000 2,080

最 大 重 l(kg) l.500 し600 2.200

速

度

走 行(m/min) 柑0

昇 降(m/min) 15～80

フ ォ
ーク(m/min)

3D～50

操 作 方 法 押しボタン式

電 源 AC200/220V,50/60Hz
シ ス テ ム 管理人方式

注:建設大臣許可番号 525

(5)工作物扱いとなる｡

屋根のない構造で,高さも3層4段

8m以下に制限しているため,工作物扱

いとなり建ペい率に加算されない｡
(6)スタッカクレーンは,ダブルフォー

クシステムで,搬送効率を上げている｡

(7)ハイルーフタイプの自動車も,最

上段に収納できる｡

(8)建築物対応のものも準備している｡

2.主な仕様

主な仕様を表1に示す｡

の外観 (日立製作所 機電事業本部)
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