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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　コンテナスプレッダの対角線上の角部にそれぞれ設けた撮像部から、前記コンテナスプ
レッダ下方にあるコンテナの角部を撮像し、
　撮像したそれぞれの前記コンテナ角部の映像を同時に認識するよう表示するとともに、
前記コンテナスプレッダを巻下げたときの前記コンテナ角部の軌跡を表示し、かつ前記コ
ンテナの角部がずれの最大許容範囲を通る位置に軌跡を生成する、
　ことを特徴とするコンテナ昇降操作支援方法。
【請求項２】
コンテナスプレッダの対角線上の角部に下方へ向けて取り付けられ、前記コンテナスプレ
ッダ下方にあるコンテナの前記コンテナスプレッダの角部に対応した位置にある角部の撮
像部と、
　前記コンテナの角部が通る軌跡を生成する軌跡生成部と、
　前記コンテナの角部と前記軌跡とを合成した映像の表示部と、を備え、
　前記軌跡生成部は、前記コンテナの角部がずれの最大許容範囲を通る位置に軌跡を生成
した、
ことを特徴とするコンテナスプレッダ位置決め装置。
【請求項３】
　前記表示部に、コンテナスプレッダからコンテナまでの距離を表示したことを特徴とす
る請求項２に記載のコンテナスプレッダ位置決め装置。
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【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明はコンテナ昇降操作支援方法およびコンテナスプレッダ位置決め装置に係り、特
にコンテナとコンテナスプレッダの位置決めを効率的に行うコンテナ昇降操作支援方法お
よびコンテナスプレッダ位置決め装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　コンテナを荷役するクレーンは、主に、地面に設けられたレールに沿って走行するクレ
ーンまたは下部にタイヤが設けられたヤードクレーンと、このクレーンの上部を架設した
ガータに沿って横行するトロリと、このトロリから吊下げられたコンテナスプレッダから
構成されている。前記トロリには運転室が設けられ、この運転室からオペレータが下方を
見下ろし、目視によってコンテナを認識して荷役を行っている。
【０００３】
　またオペレータが目視によってコンテナを認識するかわりに、コンテナスプレッダにカ
メラを取り付けてコンテナスプレッダとコンテナの位置関係を表示するものがある。
【０００４】
　そしてコンテナスプレッダにＣＣＤカメラを鉛直下向きに設置して、コンテナ上面の隅
金具を撮像し、撮像した映像信号を映像処理したのちに前記隅金具の中心位置を演算し、
この演算結果からコンテナスプレッダに対する目標位置のコンテナの３次元相対位置を求
めて、コンテナへのコンテナスプレッダの位置合わせを自動的にできるものがある（特許
文献１を参照）。
【特許文献１】特開２００１－９７６７０号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　しかしながら、コンテナスプレッダに取り付けたカメラによって、コンテナスプレッダ
とコンテナの位置関係を目視で判断する方法は、これによって得られる映像が運転室から
見たものと異なるため、コンテナスプレッダとコンテナの位置関係を認識しづらいという
問題点があった。またその映像を見て位置合わせを行うには、かなりの経験を必要として
いた。
【０００６】
　またコンテナスプレッダに取り付けたカメラの映像を画像処理することで、コンテナの
位置関係を検出する方法は、コンテナが汚れている場合、コンテナにテープ等の付着物が
ある場合、および映像にノイズがのった場合に誤検出を起こす問題点があった。また画像
処理には高価で精密な演算ユニットが必要であるため、大きな振動や衝撃が加わるコンテ
ナスプレッダ上に設置することが困難であった。またクレーンには、制御を容易にする目
的でインバータモータが用いられているが、このインバータモータから発生するインバー
タノイズが演算ユニットに影響を与え、誤検出するという致命的な問題点があった。この
ような画像処理による検出において誤検出した場合、クレーンがコンテナスプレッダの位
置を誤検出してしまうため、状況によって蔵置コンテナとの衝突を起こし、人命が失われ
る事故が発生する危険があった。
【０００７】
　また機械的な装置で位置決めをするコンテナガイドでは、コンテナが変形している場合
や、コンテナに針金が巻きつけられている場合、コンテナの扉が閉まりきっていない場合
などでは、掴んでいるコンテナの下端までガイド部を降下させることができず、位置決め
の能力を失う問題点があった。また装置が引っかかる不具合が発生した場合、条件によっ
ては装置が破損し荷役を停止せざるを得ないことがあった。また位置決めできる範囲はコ
ンテナガイドのフリッパの大きさによって制限を受け、フリッパもコンテナの蔵置してあ
る隙間よりも小さくする必要があった。
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【０００８】
　また特許文献１において開示された位置検出装置は、コンテナスプレッダがコンテナの
上空０．５～５ｍ程度に達したときに機能する装置なので、コンテナスプレッダとコンテ
ナの距離が５ｍ以上離れていると機能しない。したがってオペレータは、手動によってコ
ンテナスプレッダをコンテナから５ｍ程度にまで近づけなければならないので、不自然な
姿勢で荷役作業を行ったり、蔵置コンテナの谷間での荷役作業中にコンテナスプレッダや
ハンドリングコンテナと、蔵置コンテナとが接触する虞がある等の、上述した問題点を有
することとなる。
【０００９】
　本発明は、上記問題点を解決するためになされたもので、複雑で精密な機械装置や、信
頼性に乏しく高価で精密な画像処理装置を用いることなく、コンテナとコンテナスプレッ
ダの正確な位置決めを行うコンテナ昇降操作支援方法およびコンテナスプレッダ位置決め
装置を提供することを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【００１０】
　上記目的を達成するために、本発明に係るコンテナ昇降操作支援方法は、コンテナスプ
レッダの対角線上の角部にそれぞれ設けた撮像部から、前記コンテナスプレッダ下方にあ
るコンテナの角部を撮像し、撮像したそれぞれの前記コンテナ角部の映像を同時的に認識
するよう表示するとともに、前記コンテナスプレッダを巻下げたときの前記コンテナ角部
の軌跡を表示する、ことを特徴としている。
【００１１】
　また本発明に係るコンテナスプレッダ位置決め装置は、コンテナスプレッダの対角線上
の角部に下方へ向けて取り付けられ、前記コンテナスプレッダ下方にあるコンテナの前記
コンテナスプレッダの角部に対応した位置にある角部の撮像部と、前記コンテナの角部が
通る軌跡を生成する軌跡生成部と、前記コンテナの角部と前記軌跡とを合成した映像の表
示部と、を備えた、ことを特徴としている。
【００１２】
　また前記軌跡生成部は、前記コンテナの角部がずれの最大許容範囲を通る位置に軌跡を
生成したことを特徴している。
　また前記表示部に、コンテナスプレッダからコンテナまでの距離を表示したことを特徴
としている。
【発明の効果】
【００１３】
　上記のような本発明に係るコンテナ昇降操作支援方法およびコンテナスプレッダ位置決
め装置は、コンテナスプレッダとコンテナに水平方向のずれが無ければ、対角するコンテ
ナ角部の映像が表示部で点対称に表示されるので、オペレータはコンテナスプレッダとコ
ンテナのずれを瞬時に認識することができる。そしてコンテナに対する前記コンテナスプ
レッダのずれが許容されるときの、コンテナ角部の軌跡を目印として表示することにより
、オペレータは横行方向、走行方向、スキューのずれを正確に修正することが可能となる
。またずれの許容範囲にコンテナ角部を位置させるようコンテナスプレッダの横行方向、
走行方向および／またはスキューを調整すると、コンテナに対する前記コンテナスプレッ
ダのずれを正確にかつ、必要最小限の作業で修正することが可能となる。
　また表示部にコンテナスプレッダからコンテナまでの距離を表示することにより、コン
テナとコンテナスプレッダの距離に応じた最適な巻下げ速度を決定することが可能となる
。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１４】
　以下に、本発明に係るコンテナ昇降操作支援方法およびコンテナスプレッダ位置決め装
置の好ましい実施の形態について説明する。
　図１にトロリとコンテナスプレッダの説明図を示す。また図２にコンテナスプレッダの



(4) JP 4365246 B2 2009.11.18

10

20

30

40

50

概略した平面図を示す。船舶と岸壁の間でコンテナを荷役するコンテナクレーンや、コン
テナヤードにおいてコンテナを運搬するシャーシに荷役を行うヤードクレーンは、コンテ
ナヤード内を走行する。これらのクレーンの上部には、ガータを横行するトロリ１０が設
けられている。このトロリ１０の上部にはエンコーダを備えた巻きドラム１２が設けられ
、巻きドラム１２にワイヤ１４が巻かれている。そしてトロリ１０の下方には、ワイヤ１
４を介して吊具としてのコンテナスプレッダ１６が吊下げられ、巻きドラム１２によって
コンテナスプレッダ１６を巻上げ・巻下げできるようになっている。
【００１５】
　前記コンテナスプレッダ１６における対角する角部に、下方へ向けて撮像部１８がそれ
ぞれ設けられている。なお撮像部１８にズーム機能を設けてもよい。そして前記撮像部１
８は、コンテナスプレッダ１６の下方において蔵置されたコンテナ２０の、撮像部１８が
設けられた位置の下方にあるコンテナ角部を撮像するものである。
【００１６】
　図３にコンテナスプレッダ位置決め装置２２のブロック図を示す。このコンテナスプレ
ッダ位置決め装置２２は撮像部１８および処理表示部２４から構成されている。そして撮
像部１８は処理表示部２４に接続されている。上述したように、撮像部１８はコンテナス
プレッダ１６の対角する角部にそれぞれ設けられており、これらの撮像部１８の出力側に
おいて処理表示部２４内の映像処理部２６が接続されている。また処理表示部２４内に設
けられた軌跡生成部２８は、コンテナスプレッダ１６を巻上げ・巻下げたときのコンテナ
角部の軌跡と、コンテナスプレッダ１６がコンテナ２０に対してずれたときのずれの許容
値と、の両方または一方の目印の映像を生成するものである。この軌跡生成部２８は前記
映像処理部２６に接続され、撮像部１８で撮像したコンテナ角部の映像に、前記目印の映
像を合成している。この映像処理部２６の出力側に表示部３０が接続され、映像処理部２
６で合成された映像を表示している。なお表示部３０はクレーンの運転室に設けられてい
る。
【００１７】
　次に、コンテナスプレッダ位置決め装置２２が設けられたクレーンを用いて、コンテナ
スプレッダ１６下方に蔵置されたコンテナ２０を撮像部１８で撮像したときについて説明
する。図４にクレーンとコンテナ２０との位置関係と、表示部３０で表示される映像の説
明図を示す。ここで図４の左側はコンテナスプレッダ１６とコンテナ２０の位置関係を示
す。なお図４（ａ）のクレーンとコンテナ２０との位置関係を示す図において、上側にコ
ンテナスプレッダ１６の平面図、下側にコンテナスプレッダ１６とコンテナ２０の側面図
を示す。また中央および右側は表示部３０で表示されるコンテナ２０の映像を示し、図４
に記載したコンテナスプレッダ１６の左側に位置する撮像部１８（左撮像部１８Ｌ）で撮
像した映像を前記中央の位置に、右側に位置する撮像部１８（右撮像部１８Ｒ）で撮像し
た映像を右側に示している。
【００１８】
　撮像部１８で撮像されたコンテナ角部の映像は、映像処理部２６を介して表示部３０で
表示される。このときコンテナスプレッダ１６とコンテナ２０の水平方向の位置、すなわ
ち走行方向、横行方向およびスキューにずれがない場合、左撮像部１８Ｌで撮像されたコ
ンテナ２０の角部と、右撮像部１８Ｒで撮像されたコンテナ２０の角部を表示部３０で表
示すると、それぞれの映像は点対称に表示される。
【００１９】
　そしてコンテナスプレッダ１６とコンテナ２０との距離が遠い場合、撮像部１８で撮像
された映像はコンテナ２０上面とコンテナ２０の側面が表示される（図４（ａ）参照）。
この状態からコンテナスプレッダ１６が巻下げられると、コンテナ２０の側面が表示され
ていく（図４（ｂ）参照）。このとき左撮像部１８Ｌで撮像されたコンテナ角部は右上か
ら左下に移動し、右撮像部１８Ｒで撮像されたコンテナ角部の映像は左下から右上に移動
する。この状態からさらにコンテナスプレッダ１６が巻下げられ、コンテナスプレッダ１
６とコンテナ２０の距離が極めて近くなった場合、さらにコンテナ２０側面が表示される
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（図４（ｃ）参照）。この巻下げ時において、表示部３０で表示される映像では、コンテ
ナ２０の高さ方向の辺は、常にこの辺に沿って同一線上を移動していくので、コンテナ角
部の軌跡は一直線となる。このコンテナ角部の軌跡は、撮像部１８の向きと撮像倍率が同
一で、かつコンテナスプレッダ１６とコンテナ２０に水平方向のずれがなければ、表示部
３０上で常に同一位置に表示される。
【００２０】
　なおコンテナスプレッダ１６の一方向から撮像する場合、例えば長手方向両端部にそれ
ぞれ撮像部１８を設けた場合は、コンテナスプレッダ１６で掴んでいるコンテナ２０（ハ
ンドリングコンテナ）を蔵置位置に降ろす場合等に、位置ずれを起こす虞がある。図５に
位置ずれの説明図を示す。図５（ａ）はコンテナスプレッダ１６ａの一辺のどちらか１つ
の端部に撮像部１８ａを設けた場合を示し、同図（ｂ）はコンテナスプレッダ１６の対角
する角部に撮像部１８を設けた場合を示す。コンテナ２０が蔵置されるコンテナヤード等
にはコンテナ２０を蔵置する位置に目印（蔵置目印）が記載され、この蔵置目印に合わせ
てコンテナ２０を置くようになっている。
【００２１】
　図５（ａ）に示す場合において、撮像部１８ａはコンテナスプレッダ１６ａの側面に設
けられているので、コンテナスプレッダ１６ａから突出した状態となっている。このため
撮像部１８ａからコンテナ２０下部の角部と蔵置目印とを位置合わせしても、撮像部１８
ａの視線は鉛直下向きではなく斜めになっているので、コンテナ２０と蔵置目印の間に位
置ずれが生じてしまう。すなわちコンテナスプレッダ１６ａの長手方向両端部に撮像部１
８ａを設けた場合は、コンテナ２０の１方向からのみだけで位置合わせをするので、位置
ずれに気づかない虞がある。これに対し、図５（ｂ）に示す本実施の形態の場合は、コン
テナスプレッダ１６の対角する角部に撮像部１８を設けてコンテナ２０の２方向から位置
合わせをするので、一方で位置が合っていても他方で位置ずれを認識できる。
【００２２】
　次に、コンテナスプレッダ１６とコンテナ２０の位置決めを行うときに用いられる目印
を生成する方法について説明する。上述したように、コンテナスプレッダ１６の巻上げ・
巻下げ時において、撮像部１８の向きと撮像倍率が同じで、かつコンテナスプレッダ１６
とコンテナ２０の水平方向にずれがない場合は、表示部３０上で移動するコンテナ角部の
軌跡は常に同一位置に表示される。したがって前記軌跡に重なる目印を表示部３０で表示
すると、コンテナスプレッダ１６とコンテナ２０の正確な位置決めを行うことができる。
【００２３】
　すなわちコンテナ角部の軌跡は常に同一位置になることから、撮像部１８をある撮像倍
率に設定して、コンテナスプレッダ１６とコンテナ２０の水平方向にずれがないとき（コ
ンテナスプレッダ１６をコンテナ２０に対して正確に位置合わせしたとき）に、コンテナ
スプレッダ１６の巻上げ・巻下げを行って、表示部３０に表示されるコンテナ角部の軌跡
の座標を記憶しておく。そして演算処理により前記座標に沿って直線を引いて目印とした
り、ある間隔毎にＬ字型の記号を表示して目印とすればよい。前記目印は処理表示部２４
に設けられた軌跡生成部２８で生成される。また軌跡生成部２８では、前記座標に基づい
て演算処理するとともに、目印の形状や色を決定して、目印のみの映像を生成する。なお
撮像部１８の向きは常に一定としておけばよい。
【００２４】
　そして軌跡生成部２８において生成された目印のみの映像は映像処理部２６に出力され
る。この映像処理部２６において、撮像部１８で撮像された映像と、目印のみの映像が合
成されて、合成された映像が表示部３０に出力される。
【００２５】
　図６にクレーンとコンテナ２０との位置関係と、表示部３０で表示される合成された映
像の説明図を示す。ここで図６の左側はコンテナスプレッダ１６とコンテナ２０の位置関
係を示す。また中央および右側は表示部３０で表示されるコンテナ２０と目印を合成した
映像を示す。なお中央および右側に示す映像の説明は、図６に記載したコンテナスプレッ
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ダ１６の右側に位置する撮像部１８Ｒで撮像したものである。そして図６（ａ）から同図
（ｃ）までは、コンテナスプレッダ１６が巻下げられてコンテナ２０に近づいていく状態
を示している。前記目印は点線やＬ字型の記号で表示され、コンテナスプレッダ１６とコ
ンテナ２０に水平方向のずれがない場合は、前記目印に沿ってコンテナ角部、すなわちコ
ンテナ２０の高さ方向の辺が移動していく。
【００２６】
　そしてコンテナ２０を荷役する場合、コンテナスプレッダ１６とコンテナ２０に水平方
向のずれがあるときは、コンテナ角部と目印がずれて表示部３０に表示される。したがっ
てオペレータは、クレーン、トロリ１０および／またはコンテナスプレッダ１６を移動さ
せて、コンテナ角部と目印が重なるようにする。するとコンテナスプレッダ１６とコンテ
ナ２０の水平方向のずれがなくなり位置決めが完了する。
【００２７】
　またコンテナスプレッダ１６とコンテナ２０に水平方向のずれがあっても、このずれが
ある一定の範囲内（ずれの許容範囲）であればコンテナ２０を荷役することができる。こ
のずれの許容範囲を軌跡生成部２８で生成することもできる。これは上述したコンテナス
プレッダ１６とコンテナ２０に水平方向のずれがない場合のときと同様に生成される。す
なわちコンテナスプレッダ１６とコンテナ２０が水平方向のずれた場合においても荷役を
行える最大のずれのときにコンテナスプレッダ１６の巻下げ・巻上げを行って、表示部３
０に表示されるコンテナ角部の軌跡の座標を記憶する。そして演算処理により前記座標に
沿って直線や記号等の目印を生成するものである。なお軌跡生成部２８はずれの許容範囲
の目印のみを生成することもでき、ずれの許容範囲の目印とともにずれがないときの目印
を生成することができる。
【００２８】
　図７にクレーンとコンテナ２０との位置関係と、ずれの許容範囲の目印が表示部３０で
表示された映像の説明図を示す。ここで図７の左側はコンテナスプレッダ１６とコンテナ
２０の位置関係を示す。また右側は表示部３０で表示されるコンテナ２０と目印を合成し
た映像を示す。なお右側に示す映像の説明は、図７に記載したコンテナスプレッダ１６の
右側に位置する撮像部１８Ｒで撮像したものである。そして図７（ａ）から同図（ｃ）ま
では、コンテナスプレッダ１６が巻下げられてコンテナ２０に近づいていく状態を示して
いる。このずれの許容範囲を示す目印の内側に、クレーン、トロリ１０および／またはコ
ンテナスプレッダ１６を移動させて、コンテナ角部を位置させてコンテナスプレッダ１６
を巻下げることにより、コンテナスプレッダ１６とコンテナ２０の位置決めをすることが
できる。
【００２９】
　次に、コンテナスプレッダ１６下部から下方向の距離を表示する方法について説明する
。まず撮像部１８の撮像倍率をある値に設定して、コンテナスプレッダ１６下部から下方
向への距離を測定する。このとき表示部３０において撮像部１８で撮像された映像を表示
し、測定されたコンテナスプレッダ１６下部から下方向への距離の位置、例えばコンテナ
スプレッダ１６下部から０．５ｍ、１ｍおよび３ｍ位置の表示部３０上における位置座標
を記憶する。この位置座標は、撮像部１８の撮像倍率を一定にしておくと撮像毎において
同じになる。そして軌跡生成部２８は、この位置座標に基づいてコンテナスプレッダ１６
下部からの距離を示す目印の映像を生成する。映像処理部２６はこの映像と撮像部１８で
撮像された映像とを合成し、表示部３０は合成された映像を表示する。したがって、表示
部３０の映像を確認することにより、コンテナスプレッダ１６下部から下方向への距離が
わかり、コンテナスプレッダ１６の下方にコンテナが蔵置されている場合は、コンテナス
プレッダ１６下部から前記コンテナ上部までの距離がわかる。なお前記距離を示す目印の
映像に、コンテナスプレッダ１６とコンテナ２０の位置決めを行う目印、例えば直線やＬ
字形状を入れてもよい。
【００３０】
　図８にコンテナ２０の位置決めを行う目印と、コンテナスプレッダ１６下部から下方向
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への距離を、表示部３０で表示した映像の説明図を示す。図８に記載したコンテナスプレ
ッダ１６の右側に位置する撮像部１８Ｒで撮像したものである。ここで図８の左側はコン
テナスプレッダ１６とコンテナ２０の位置関係を示す。また右側は表示部３０で表示され
るコンテナ２０と目印を合成した映像を示す。そして図８（ａ）から同図（ｃ）までは、
コンテナスプレッダ１６が巻下げられてコンテナ２０に近づいていく状態を示している。
荷役を行う場合、コンテナスプレッダ１６からコンテナ２０までの距離が遠いときはコン
テナスプレッダ１６を高速で運転し、コンテナ２０までの距離が近くなったときに低速で
運転している。したがって表示部３０で距離を表示した場合は、コンテナスプレッダ１６
とコンテナ２０の距離が遠ければ、コンテナスプレッダ１６を高速で運転すればよい（図
８（ａ）のとき）。そしてコンテナスプレッダ１６とコンテナ２０の距離が近くなれば、
コンテナスプレッダ１６の移動速度を落して運転すればよい（図８（ｂ）のとき）。そし
てコンテナスプレッダ１６とコンテナ２０の距離が極めて近くなったときは、最終的な位
置合わせのために低速で運転すればよい（図８（ｃ）の場合）。
【００３１】
　なおコンテナスプレッダ１６とコンテナ２０との距離に応じて、目印の色を変える、形
状を変える、点滅させる方法または動きを与えることもできる。前記目印を点滅させ、ま
たは動きを与える場合には、軌跡生成部２８にアニメーション生成装置（不図示）を設け
ておき、このアニメーション生成装置で目印の点滅や動き等の映像を生成すればよい。図
９に目印を点滅させ、または動きを与えたときの説明図を示す。図９の各図は目印を点滅
させ、または動きを与えることで目標位置を目立たせることを例示したものであり、図９
（ａ）は目印の大きさを変化させる、同図（ｂ）は目印を移動させる、同図（ｃ）および
（ｄ）は目印を回転させる、同図（ｅ）は目印を点滅させまたは色を変化させる、同図（
ｆ）は目印（軌跡）を動かす場合である。
【００３２】
　このように、コンテナスプレッダ位置決め装置２２をトロリ１０に設けると、表示部３
０において点対称に表示される映像によって、オペレータは位置決めのときに重要なコン
テナ２０の位置を瞬時に認識することができる。また表示部３０に表示される前記目印に
よって、クレーンを操作するオペレータは、横行方向、走行方向、スキューのずれを瞬時
に認識することができる。そして前記目印とコンテナ角部を重ねあわせるようにクレーン
、トロリ１０および／またはコンテナスプレッダ１６を調整すると、コンテナスプレッダ
１６とコンテナ２０の正確な位置合わせができ、効率的な荷役ができる。さらにずれの許
容範囲にコンテナ角部が位置するようにクレーン、トロリ１０および／またはコンテナス
プレッダ１６を移動すると、コンテナスプレッダ１６とコンテナ２０の正確な位置合わせ
ができ、効率的な荷役ができる。なおコンテナ角部が許容範囲に入っている状態で、なお
もずれを零にすべく位置合わせを行うことは時間の無駄であり、またその位置合わせによ
ってコンテナスプレッダ１６の揺れが発生すれば、荷役の妨げになる。このためコンテナ
スプレッダ１６でコンテナ２０を掴む際は、横行方向、走行方向、スキューそれぞれが許
容範囲以内に入るように走行方向、横行方向、スキューの調整をすることで、効率的な運
転が可能となる。
【００３３】
　またコンテナスプレッダ１６とコンテナ２０との距離を示すことによって、クレーンを
操作するオペレータは、コンテナ２０とコンテナスプレッダ１６の距離を瞬時に認識する
ことができる。そして、例えば３ｍの距離よりも近くなったら巻下げ速度を落とし、１ｍ
の距離よりも近くなったら最終的な位置合わせを微速で行うといった判断が極めて容易に
行うことができる。
【００３４】
　よって熟練したオペレータで無くとも、コンテナ２０とコンテナスプレッダ１６の正確
な位置合わせが可能となる。またコンテナスプレッダ１６上の機器はカメラのみであるた
め、極めて安価な信頼性が高いシステムを構築することが可能となる。
【図面の簡単な説明】
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【００３５】
【図１】トロリとコンテナスプレッダの説明図である。
【図２】コンテナスプレッダの概略した平面図である。
【図３】コンテナスプレッダ位置決め装置のブロック図である。
【図４】クレーンとコンテナとの位置関係と、表示部で表示される映像の説明図である。
【図５】位置ずれの説明図である。
【図６】クレーンとコンテナとの位置関係と、表示部で表示される合成された映像の説明
図である。
【図７】クレーンとコンテナとの位置関係と、ずれの許容範囲の目印が表示部で表示され
た映像の説明図である。
【図８】コンテナの位置決めを行う目印と、コンテナスプレッダ下部から下方向への距離
を、表示部で表示した映像の説明図である。
【図９】目印を点滅させ、または動きを与えたときの説明図である。
【符号の説明】
【００３６】
１０………トロリ、１６………コンテナスプレッダ、１８………撮像部、２２………位置
決め装置、２４………処理表示部、２６………映像処理部、２８………軌跡生成部、３０
………表示部。

【図１】 【図２】
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【図５】 【図６】
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【図９】
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