
【発明の概要】 

送電・受電側で、双対のコイルとキャパシタンスによるＬＣ回路構成の共振 

を利用し、近接コイル間給電を行う磁界共鳴方式を用い、対象物の移動に応じ、受電コイ 

ルと送電コイル間の距離変化や対向面や中心軸ズレ状態に応じ、また相互の距離を調整す

る多段の中継ループコイル機構及び空間的移動機構および対向コイルの面傾斜状態に応じ、

中心軸や対向面のズレを検出し、適応補正制御する追尾機構を有する非接触給電装置。

【応用分野・適用製品】 

工場内移動ロボット、介護現場や工事現場のパワーアシストスーツ、 

病院内電動車椅子、高圧送電線点検ロボット、３Ｄ空撮監視や畑地の消毒散布用ドローン 

などへ応用すれば装置軽量化、機動性向上、長時間稼働性向上が期待できる。 

【産学連携会員企業の皆様へのアピールポイント！】  

 従来のロボットやパワーアシストツール、ドローンなどは蓄電池やモータ搭載で装着重量が  

重く、有線給電コードでは運動機動性が損なわれるが、本発明の移動体追尾型非接触給電技術 

により、装置の軽量化が図れ、機動性、長時間稼働性などが向上する。  
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