
 
 

 

自動倉庫における２台のスタッカークレーンの協調動作生成法 

立体自動倉庫環境下において，二台のスタッカークレーンが衝突回避を行いながら高速に作

業を行うための動作生成手法を提案した．これまで，複数台クレーンによる作業領域を共有し

ての作業はなされてこなかった．そこで本研究では，複数台クレーンが協調する動作計画問題

を扱った（Fig. 1）. クレーンには逐次オンラインで作業が休みなく与えられるため，動作計画

は数秒以内という短時間で行わなければならない．他方で，スタッカークレーンは振動制御の

観点から，生成される軌道に制約が加わる．これらの問題に対し，本研究では以下のアプロー

チをとった．まず，最短時間での移動が保証されたフェーズと，保証されないフェーズに問題

を切り分けた．最短時間移動が保証される場合には，軌道の制約を利用した衝突回避手法を提

案した．一方，最短時間で衝突が回避できない場合には，ヒューリスティクスを適用すること

で衝突回避を行った．動作計画の設計パラメータは経由点の座標と各点における待ち時間であ

るが，本問題では，一回の動作計画での計算時間を抑えるために，パラメータの数を限定し，

ヒューリスティクスにより高速導解を実現した（Fig. 2）．シミュレーション実験を行い，1台

の場合，2台で障害物回避を無視した場合，2台で単純な回避戦略を用いた方法，提案手法を比

較した．その結果をTable 1に示す．当然のことながら障害物回避を無視した場合には作業効率

は1台の場合のほぼ2倍となる．一方，単純な回避戦略を用いた場合の効率は1.68倍であるのに

対して，提案手法を用いた場合には1.85倍の効率を得た．また計画に要する時間は数秒単位で

あり，十分短かった．これより提案手法の有効性を示すことができた． 
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Table 1: Simulation results 

 


