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概  要 

 

磁気浮上技術の応用として、電磁石の磁気吸引力を制御することで、磁性体

を非接触で把持・搬送するシステムを開発している。位置センサを用いること

なく浮上位置を推定し、フィードバック制御を行い非接触把持を実現。 

従来技術・ 

競合技術 

との比較 

（優位性） 

・位置センサが不要である（電磁石の磁束と電流から３次元浮上位置を推定し、

その推定値をフィードバック制御することで非接触把持を実現）。 

・高速搬送が可能である（３次元浮上位置から磁性体の水平方向の振動を抑制

して、磁性体の搬送制御と制振制御の両立を実現）。 

本技術の 

有用性 

・非接触での機械部品の組み立て、塗装、搬送が可能。 

・磁性体であれば柔軟なものに応用可能。 

・搬送制御の制御アルゴリズムは、一般的な搬送装置へ応用可能。 

関連情報 

（図・表・写真等） 

 

  

   柔軟磁性体の磁気浮上搬送   磁気浮上ハンドの電磁石磁極部 

適用可能製品 
各種機関部品の把持・搬送 
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