
トラックの停車位置に
合わせて、自動で荷役が可能な
自動運転フォークリフト

自動化に向けた技術課題

機台概要 「Rinova AGF」へトラック荷役対応に必要な機能を付与

[作業環境]　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　
作業環境は多種多様（広さ、レイアウト、路面状態、照度など）

[パレット]
パレットは多種多様
（サイズ、色、材質など）

「不定位置荷役」に
対応可能な

要素技術の確立
[トラック]
・車種・サイズ・架装は多種多様
・トラック停車位置は変動
・複雑な属人作業（緩衝材挟み・外しなど）

A1:594×841

サイドシフター
+在荷センサ

［障害物検知］
レーザースキャナ

［パレット検知］
カメラ＋3D-LiDAR

● 3D-LiDARを用いたトラック位置検出
● ガイドレスでの自動運転
● マーカーなどの目印が不要なパレット位置・姿勢検出技術
　   （画像認識やディープラーニングを活用）

● パレットまでのアプローチ走行経路の自動生成方式
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後方作業者検知運転支援システム［位置検出］
3D-LiDAR

トヨタL&Fカスタマーズセンター
東京・大阪にて、荷降ろしデモを
実施中！是非お越しください！！
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