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Development of Robotic Lawnmower Miimo HRM3000
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ཁɹɹࢫ

ޮ཰よくࣳמり࡞業をおこなうことができ，ઃஔ，ਗ਼૟，

操࡞が༰қなロϘットࣳמり機を開発した．

քにおڥ業࡞，業に必要な࣌間を୹くするため࡞りמࣳ

いて，ޮ ཰の良いટճ方式とした．

また，ࣳ ，するためにݮ業をܰ࡞り機のԚれを取আくמ

ロϘットࣳמり機では世քॳとなる流水ચ車Մ能な๷水フ

Ϩームとした．

ै来のロϘットࣳמり機では，ॆ ిのためのυッΩン

グスςーシϣンのઃஔ場所はݶఆ的であったが，できる

だけ自༝な場所にઃஔしたいχーζにରԠするため，೚

意の֯度でυッΩングスςーシϣンにؐؼՄ能なシスς

ムとした．

さらに，਌しみのある֎؍σβインを有し，スϚート

フΥンと࿈ܞできる঎඼とした．

"#453"$5

A robotic lawnmower has been developed that 
mows lawns efficiently and simplifies placement, 
cleaning, and operation.

It uses an efficient method for turning within the 
mowing boundaries to shorten the time required for 
mowing.

In addition, in order to facilitate mower cleaning, 
the robotic lawnmower is the world’s first to be given 
a waterproof frame that is washable with a garden 
hose.

Also, whereas existing robotic lawnmowers have 
limited options for where to place the docking station 
for charging, this robotic lawnmower was enabled with 
a system for returning to the docking station from any 
angle in response to user demand for as much freedom 
as possible in station placement.

Furthermore, the mower has a likable exterior 
design and can be linked with smartphones.

̍ɽ·͕͖͑

業は労ಇとしてଊえられ，༨Ջをա͝す࣌間の࡞りמࣳ

֬อがࣳמり機にٻめられている．

Honda は，2012 年にロϘットࣳמり機.iimo	HR.300

と 500 を発ചした．その後 2015 年と 2016 年にモσϧ

νΣンジをおこない，モσϧ໊をHR.310,1 と 520,1（Ҏ

下，ै 来モσϧとশする）にվめている．

発ചҎ来，ै 来モσϧは労力と࣌間をかけずにࣳ地を៉

麗にอつというχーζにରԠしている（１）．

ロϘットࣳמり機がී及しているԤभにおいて，ۙ 年Ԥ

भϝーΧの঎඼౤ೖのみならず，中ࠃϝーΧもࢀೖし，ڝ

૪がܹしくなっており，また，ロϘットࣳמり機にରする

༷々な研究（̎）もおこなわれている．

Honda は Fig. 1にࣔすHR.3000 をプϨϛΞムモσϧと

して新たに開発した．本報では，このモσϧの特௃である，

୹࣌間でのࣳמり࡞業技術，ચ車Մ能な๷水ߏ଄，υッΩ

ングスςーシϣンઃஔの自༝度向上の技術と新機能を঺հ

する．

ˎパワープロダクツR&Dセンター

ٕज़঺հ

https://doi.org/10.69239/hondatechnicalreview.2018_30_2_6



ʵ 51 ʵ

ϩϘοτࣳמΓػ.JJNP�)3.���� ͷ։ൃ

Fig. 1   Robotic lawnmower Miimo HRM3000

ςーシϣンとモΞでߏ੒されるが，υッΩングスςーシϣ

ンは，࡞業ڥքをઃఆするڥքワイϠへの৴号と，υッΩ

ングスςーシϣンのҐஔをࣔすスςーシϣン৴号などを発

している．

モΞのߏ੒ਤを Fig. 3に，ै 来モσϧ HR.520,1 との

ॾݩൺֱを Table 1にࣔす．モΞは，מり取り࡞業༻のブ

Ϩーυと走行༻のࠨӈ後輪をۦ動するࡾつのモータおよ

ͼמり高さௐ੔༻モータ，ి となるόッςϦー，モΞのݯ

動࡞をコントローϧする੍ޚϘーυでߏ੒される．また，

機ثのঢ়ଶ表ࣔや࡞業ઃఆをೖ力するσΟスプϨイと，

քワイϠ৴号やスςーシϣン৴号の࣓քをଊえるエϦڥ

Ξセンαをඋえる．ϢーβはモΞのσΟスプϨイでઃఆ

や操࡞をおこなえるが，੍ Ϙーυ上のޚ #lVetooth� によ

る無ઢ௨৴を༻いてスϚートフΥンでも操࡞ができる．

また，後ड़するようにスϚートフΥンだけでおこなえる

機能を௥Ճした．

�����σβΠϯ
ຊ֓೦ج�������
Honda のロϘットࣳמり機ブランυを明֬にૌٻするこ

とを目ࢦした．Fig. 4にࣔす基本֓೦のイϝージにあるよ

うに，感性的な෇ՃՁ஋として，プϨϛΞムモσϧの高ڃ

感のૌٻと，Ϣーβに਌しみやѪணをもって࢖ってもらえ

るσβインとした．

Fig. 2   Robotic lawnmower configuration
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開発にઌだって，Ԥभでの市場ௐ査をおこない，Ϣーβ

が現ঢ়のロϘットࣳמり機にରし，ٻめているものや不ຬ

点を解ੳした．

その݁果下記߲̐目のχーζが高いことが෼かった．

（１）	自動走行しながらࣳמり࡞業をする本ମ（Ҏ下モΞと

শする）でのࣳמり࡞業を୹࣌間にし，Ֆஃや২࠿の

手ೖれの࣌間や，子ڙとఉで༡ぶ࣌間を૿やしたい．

（̎）	モΞのמり取り෦やཪ側にמり取り後のࣳが෇ணし

やすく，ਗ਼૟に労力を要するので，それを؆୯にした

い．

（̏）	౪೉への৺配やఉの؍ܠを美しくอつため，目につか

ない場所にυッΩングスςーシϣンをઃஔしたい．

౳のࢭしないఀظ業࣌間ઃఆや，モΞの༧࡞ೖ後のߪ	（̐）

トラブϧ発生࣌の෮ؼ操࡞を؆୯にしたい．

これらのϢーβχーζを;まえて，HR.3000 では下記

を開発のねらいとした．

（１）	ࣳ 業࣌間をै来モσϧにରし୹ॖ࡞りמ

（̎）	水道ホースでモΞのચ車がՄ能

（̏）	υッΩングスςーシϣンઃஔ場所の自༝度֦大

（̐）	؆୯で෼かりやすい操࡞方๏

̏ɽߏ੒ͱσβΠϯ

�����)3.���� ͷߏ੒
HR.3000 は，Fig. 2にࣔすように前ड़のυッΩングス

Fig. 3   Mower components

Table 1   Comparison of specifications

HRM520K1 HRM3000
645 710

275 301
300 326
11.9 13.8

Front
Rear 200 250

220 250

2500 2290

For driving 10.8 x 2 17.6 x 2
For mowing 28.8 40.8

For trimming height adjust - 3.2
Type

Capacity 22.2V x 3.6Ah 22.2V x 5.4Ah
60.5 59

Trimming width (mm)

Model
Overall length (mm)
Overall width (mm) 550
Overall height (mm)

Wheelbase (mm)
Mass (kg)

Wheel
diameter (mm)

100

Forward speed (m·s-1) 0 - 0.55

Battery
Li-ion

Sound power level (dB(A))

Trimming height (mm) 20 - 60
Blade rotating speed (min-1)

Blade type, Number of blades Swing-back type, 3 blades
Motor

performance
(W)
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�������ϞΞͷσβΠϯ
ロϘットにରして人間が਌しみやѪணを࣋つための要

Ҽとして，֎ܗ؍ঢ়Ҏ上にそれらの動きに生෺感を感じる

ことが人間との਌࿨性を高めるのではないかとԾઆをཱて

た．これを基に，4.1.1. ߲でड़΂るモΞのスムーζターン

が生෺感を感じさせることにண目して，Fig. 1にࣔすよう

にその動きを૝ىさせる有機的なۂઢでߏ੒されるスタイ

Ϧングとした．また，ΧラーϦングは，ラインφップશମ

としてのロϘットࣳמり機ブランυૌ֦ٻ大のため，ै 来

モσϧを౿ऻするߏ੒とした．

̐ɽٕ ज़ͱ৽ػೳͷ঺հ

্޲཰ͷޮۀ࡞�����
ࣳの高さをઃఆどおりにҡ࣋しつつ୹࣌間で࡞業をྃ׬

するためには，࡞業エϦΞのશମをくまなく，かつޮ཰よ

くࣳמりすることが必要である．そこで，モΞのמり෯を

大きくするとともに走行方式をվ良することで୹࣌間のࣳ

．業をՄ能とした࡞りמ

�������εϜʔζλʔϯ
なものもあるたࡶঢ়は؆୯なものからෳܗ業エϦΞの࡞

め，モΞは場所によって܁りฦし走行してしまうことがあ

る．その場合にはより多くのמり取り࣌間がかかってしま

う．そのため，ै 来モσϧは，࡞業ڥք౸ୡ࣌，ટճ֯度に

ランダム性をもたせることで۱々まで走行できるようにし

た（１）．この走行方式では Fig. 5 (a)にࣔすように，࡞業ڥ

քにたどりணいた࣌にఀࢭする．その後，ટճ動࡞にҠ行

するので，ఀ ࣌，により࡞動ࢭ 間が༨෼に必要となる．そ

こで，より୹࣌間でࣳをמり取るために Fig. 5 (b)にࣔす

．を取ೖれた࡞を無くしたスムーζターン動࡞動ࢭఀ

スムーζターンは࡞業ڥքۙ๣でݮ଎しながら，ラン

ダム֯度෼ટճ動࡞をおこない走行する．ڥքワイϠか

ら発せられる࣓քڧ度をモΞの前方エϦΞセンαでड৴

し，ڥքワイϠまでのڑ཭をもとめてટճを開࢝するこ

とで࡞業ڥքのࡍを走りൈける動࡞となる．この動࡞に

よってટճ࣌のఀࢭによるロスを௿ݮし，୹࣌間での࡞

業がՄ能となる．

スムーζターンにより，ఀ することݮ間のロスを௿࣌ࢭ

ができるが，࡞業ڥք上や֯地のࣳがמり࢒される場合が

ある．そこで，まん΂んなく࡞業エϦΞを走行させるため，	
Fig. 5 (c)にࣔすようにટճ方式 (a)と (b)を૊み合わせる．

そして，ટճ方式を੾りସえる࣌間をઃけた．Ҏ下これを

૊合せટճとশする．その੾りସえ࣌間とટճ֯度のൣғ

をパラϝータとし，さま͟まなܗঢ়のエϦΞでޮ཰的に走

行する஋をシϛュϨーシϣンでٻめることにした．ఉܗঢ়

は Fig. 6にࣔすようなԤभの業ք規格（̏）でఆめられてい

るものをシϛュϨーシϣンに༻いた．࡞業ޮ཰は࡞業ڥք

಺の 95� を௨るまでの࣌間としている．݁ 果として，Fig. 

7にࣔすように૊合せટճ方式は，ै 来モσϧより࡞業ޮ

Product Vision
“A member of your family”

Product Vision
“Life with Miimo”

Fig. 4   Basic concept illustrations

Fig. 5   Turning method

Fig. 6   496 m2 working area

Fig. 7   Simulation results
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཰が 20�Ҏ上向上することが֬認された．
Fig. 8は，二つのટճ方式におけるシϛュϨーシϣン࣌

間 240 ෼での࡞業エϦΞのృりつぶし݁果をࣔす．ここで

っていないとמ৭，１ճしかࠇりしていないところをמࣳ

ころをԫ৭，̎ ճҎ上を੺でࣔす．

Γ෯מ�������
୹࣌間での࡞業を実現するには，מり取りྔもॏ要と

なる．מり取りྔはמり෯を大きくすることでಘられるた

め，ै 来モσϧの 220	ᶱから 250	ᶱに変ߋした．また，מ

り෯を大きくすることでブϨーυճ転଎度を௿ճ転にઃఆ

することができ，מり取りྔの૿Ճと௿૽Ի化をཱ྆させ

ることができる．その݁果，Table 1にࣔすようにԻ響パ

ワーϨϕϧをै来モσϧにରしてಉ౳Ҏ下に཈えることが

できた．

�������ޮ཰্݁޲Ռ
シϛュϨーシϣンによりٻめられたパラϝータを

HR.3000 に౥載し，実ࡍにࣳ地を走行させた．モーシϣ

ンΩャプνャで࡯؍された走行ي੻の݁果を Fig. 9にࣔ

す．二つの方式とも࡞業ൣғがఉશମの 95�にୡする࣌間

は，Fig. 7にࣔすシϛュϨーシϣンと一கした．よって，実

業࡞りמのࣳ地においてもै来の走行よりも୹࣌間のࣳࡍ

を実現することができた．

�����ચंՄೳͳϞΞ
ロϘットࣳמり機が自動࡞業をܧଓすると，Fig. 10の

ようにモΞのཪ側にמり取ったࣳが෇ணするため，取りআ

く࡞業が必要である．୹࣌間でਗ਼૟するには，Fig. 11のよ

うに，Ψーσンホースなど流水によるચ車が有ޮである．

しかし，ै 来モσϧおよͼଞ社ロϘットࣳמり機は，2016

年࣌点，流水にରする๷水がอূされていない．そこで

ै来モσϧにରしてHR.3000 は，Fig. 12にࣔすように，

ブーツと๷水௨ؾフΟϧタを௥Ճし，๷水ߏ଄とした．さ

Fig. 8   Simulated mowing coverage at 240 mins.

Fig. 9   Actual mowing coverage observed by motion capture

Fig. 10   Grass trimmings on mower underside

Fig. 11   Washing

(a) Turning with conventional models
Area coverage 90%

(b) Mixed turning
Area coverage 95%

Time : 10 min
Coverage : 12.5%

: 50 min
: 49.8%

: 100 min
: 75.5%

: 150 min
: 86.5%

: 240 min
: 95.2%

HRM3000

Time : 10 min
Coverage : 11.5%

: 50 min
: 43.0%

: 100 min
: 65.2%

: 150 min
: 79.7%

: 250 min
: 91.6%

Conventional model

: 330 min
: 95.0%
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らに，מり高さௐ੔機ߏをి動化して，๷水フϨーム಺で

機ߏを݁׬することで，๷水性の高いߏ଄とした．

このߏ଄によって，ࡍࠃ規格に規ఆされた๷水Ϩϕϧ（̐）

は，これまでのロϘットࣳמり機の業քඪ準である「๷ま

つ」をࣔす I1X4 にରして，「๷෾流」をࣔす I1X5 をୡ੒

し，これにより世քॳとなるホースચ車Մ能なロϘットࣳ

．り機を実現したמ

�����υοΩϯάεςʔγϣϯͷઃஔ
౪೉への৺配やఉの؍ܠを美しくしたいというϢーβの

要๬はさま͟まなため，ఉ͝とにదしたυッΩングスςー

シϣンのઃஔҐஔが必要である．また，モΞがࣳמり࡞業

をܧଓするためには，όッςϦーをॆిするυッΩングス

ςーシϣンに֬実にؐؼすることがॏ要である．

ै来モσϧでは，ڥքワイϠとฏ行なυッΩングスςー

シϣンのઃஔにݶられていたが，HR.3000 では，Fig. 13

にࣔすようにϢーβの要๬にԠえるため，ڥքワイϠにର

してਨ௚，Ԟまった場所，ڥքワイϠの֯地へのઃஔもՄ

能とした．	

υッΩングスςーシϣンを自༝にઃஔするためには，モ

Ξが೚意の֯度でυッΩングスςーシϣンにؐؼできる

ことが必要である．そこで，υッΩングスςーシϣンにス

Fig. 12   Waterproof frame

ςーシϣン৴号シスςムをద༻し，モΞが೚意の方向から

スςーシϣンҐஔを認ࣝできるようにした．

スςーシϣン৴号シスςムは，υッΩングスςーシϣン

下側にԁঢ়のワイϠをઃஔし，ৗにपลにۉ一な࣓ք৴号

を送৴している．Fig. 14はスςーシϣン৴号の࣓ք発生֓

೦ਤである．

ै来モσϧは Fig. 15にࣔすようにυッΩングスςー

シϣンにؐؼするとき，ڥքワイϠにԊって走行する．し

かし，スςーシϣン৴号の࣓քڧ度ൣғがڱいことでス

ςーシϣンのۙ๣で認ࣝかつ一方向のみにしかスςーシϣ

ンへ向かうことができなかった．

HR.3000 は࣌ؐؼ，Fig. 16の 4tep1 にࣔすようにڥ

քワイϠにԊって໭り，モΞの前方エϦΞセンαでスςー

シϣン৴号をݕ出し，࣓ քڧ度が高くなる中৺に向かう．

これにより，೚意の方向よりυッΩングスςーシϣンに༠

ಋできる．

Fig. 13   Docking station placement

Fig. 14   Station signal magnetic field

Boot
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Trimming height adjustment 
mechanism
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Fig. 15   Docking method of conventional models

Fig. 16   Driving method when docking
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最ऴ的に Fig. 16の4tep2 のようにモΞとスςーシϣン

のॆి୺子を઀ଓさせるため，υッΩング৴号をモΞの後

方エϦΞセンαがݕ知し，υッΩング৴号の࣓քڧ度の高

い中৺に౸ୡさせて，モΞはυッΩングスςーシϣンのॆ

ి୺子までؐؼする．このスςーシϣン৴号シスςムによ

り，よりυッΩングスςーシϣンのઃஔ自༝度を向上させ

ることができた．

�����εϚʔτϑΥϯ࿈ػܞೳ
�������τϥϒϧγϡʔςΟϯάػೳ
ϢーβがモΞのঢ়ଶを೺Ѳし，Կらかのトラブϧが生じ

ているとき，どのようにରԠする΂きかを表ࣔする機能で

ある．Fig. 17にࣔすྫのようにϢーβがおこなう΂き操࡞

やσΟーラへの࿈བྷが必要な場合はそのࣔࢦをը面上に表

ࣔする．

�������τϥϒϧϨϙʔτૹ৴ػೳ
Fig. 18のようにスϚートフΥンを࢖って，モΞからの

োཤྺやઃఆ৘報をނ Honda のαーό経༝でσΟーラの

੡඼਍断シスςムに఻える（̑）機能である．ै 来モσϧの

Ϣーβは，モΞがނোした࣌，σΟーラにి࿩など口಄で

ঢ়گを఻えていた．σΟーラは，Ϣーβのఉに来てॳめて

正֬なঢ়گを೺Ѳすることになるため，Ϣーβからの৘報

と実ࡍのঢ়گが৯いҧい，໰୊ରԠと解ܾまでに࣌間がか

かる場合があった．

োཤྺやઃఆ৘報などの正֬なঢ়ଶをあらかじめ఻えނ

ることで，σΟーラはނো原Ҽをਪଌし，Ϣーβのఉを๚

໰する前にނোへのରԠができる．ఆྔ的なσータとして

఻えることで，正֬な৘報のڞ有と೺Ѳができ，原Ҽにର

してのਝ଎なରԠをՄ能とした．

�������εϚʔτϑΥϯΞϓϦͷ(6*
σβインの基本֓೦にଇり，ϢーβがѪணをもち，かつ

௚感的に࢖える G6I（グラフΟΧϧϢーβインターフΣー

ス）とした．

঎඼に਌しみが感じられ，かつ௚感的に理解できる表現

にするために，Fig. 19のようにHome ը面では現ࡏのモΞ

のঢ়ଶ表ࣔを動きと表৘のあるΞχϝーシϣンによって表

現した．また，Fig. 20にࣔされるように，Home ը面上෦

のϢーβがසൟにࢹ認する（̒）Ґஔに࢖༻ස度の高い操࡞

Ξイコンを配ஔし，操࡞རศ性を高めた．

Fig. 17   Troubleshooting example

Fig. 18   Trouble reporting system

Fig. 19   Status indicators

Window shows user’s
next operations.

Dealer
Smartphone
application

Honda Server 

HRM3000 

Fig. 20   Home screen and icon design

̑ɽ·ͱΊ

ロϘットࣳמり機Ϣーβの市場ௐ査によってಘたχーζ

にԠえるため，下記の技術を開発した．

（１）	୹࣌間でのࣳמり࡞業をՄ能にするスムーζターン

（̎）	水によるચ車がՄ能な๷水フϨーム

（̏）	υッΩングスςーシϣンઃஔの自༝度を向上させる

スςーシϣン৴号シスςム

さらに，スϚートフΥンとの࿈ܞにより，ઃఆやトラブ

ϧ発生࣌のରԠが؆୯におこなえる঎඼を提ڙすることが

できた．
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