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研究分野 ：ロボット工学、メカトロニクス、機械制御

http://www.mech.usp.ac.jp/~maw/index.html

構造部が弾性変形し、振動するロボットアームを制御する技術である。ロボットの
構造部の剛性低下を許容すると大幅な軽量化が可能になり、可搬性や人への接触時の
安全性が大きく向上する。弾性変形や振動に対応した制御側を適用することにより、
軽量なロボットによる種々の作業を実現する。

柔柔ららかかいい素素材材をを用用いいたたロロボボッットトのの開開発発とと制制御御

■■ 弾弾性性変変形形すするる柔柔軟軟ななロロボボッットト
アアーームムのの制制御御

工場の生産ラインでは、構造部の剛
性が高いロボットアームがよく使われ
るのに対し、宇宙用のロボットは剛性
よりも軽量化が優先され、振動を抑え
ながら動かす技術が必要になる。また、
人と共存するロボットの場合も、万一
の衝突時の安全性向上のため、軽量化
や柔軟性向上が望まれる。本研究の技
術は、軽量で安全なロボットが弾性変
形を考慮しながら、双腕協調により、
巧みな作業を行うものである。

構造部が塑性変形し、自分自身を変身させながら作業するロボットの開発を進めて
いる。ロボット構造部に形状記憶ゲルという素材を利用することにより、ロボットの
構造部を様々な形状に繰り返し変形させながら利用できる。変身できるロボットの構
造と変身のための制御技術を研究している。

■■  塑塑性性変変形形すするる柔柔軟軟ななロロボボッットトのの
開開発発とと制制御御

構造部に形状記憶ゲルを用いて変身可能
なロボットの開発を進めている。ロボット
の一部をその時々の作業内容に適した形状
に変形させながら利用する。形状記憶ゲル
は、加熱や冷却により軟化、硬化し、様々
な形状に変形させて利用することや、剛性
を変化させて利用することができる。現在
はロボット手先部の形状や剛性を切り替え
ながら利用するロボットを研究しているが、
今後は手先以外の部分にも広げていく予定
である。

柔軟なリンク機構の振動をモータの回転により
制御

ばねのように振動するロボットアームのリンク

構造の一部が変形可能なロボット
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研究分野 ：生産加工学、人工現実感、

ヒューマンインタフェース

■■ババーーチチャャルルリリアアリリテティィをを利利用用ししたた訓訓練練シシスステテムム

バーチャルリアリティとは、実際にはない物や環境をあたか

も存在するかのように人間に感じさせる技術です。これを利用

して作業の訓練を行うシステムを開発しています。訓練に使う

消耗品が少なく、危険を及ぼすものを排除したり、繰り返し同

じ状況を再現したりすることで、低いコスト・高い安全性・高

い効率で訓練することを目指しています。また、バーチャルリ

アリティの特徴を生かした新しい教育・訓練方法も模索してい

ます。

■■ママンンママシシンンイインンタタフフェェーーススをを用用いいたた技技能能のの解解析析

マンマシンインタフェースとは、機械と人間の間で様々な情

報を伝達するための装置です。これを利用して熟練技能者と初

心者の行う作業の違いを比較したり、突発的に起こる不具合に

対する対応の仕方を見ることで、「作業が上手い」とは具体的

にどういうことなのか、上手くなるためにはどんな能力が必要

なのか、ということを調べています。

■■作作業業をを阻阻害害ししなないい位位置置測測定定

上の２つの研究には様々な測定器を使用していますが、作業

の邪魔にならないように測定する必要があります。例えば、手

に持った工具の動きを測定する場合、工具に重いセンサを取付

けてしまうと作業ができません。このような用途の測定器がな

い場合に、独自で測定装置を開発しています。

概要：製造、医療、運輸などで、人が行う作業の多くはコツやカンを必要とします。し
かし、それを知らない人に正しく伝える(技能伝承)には、かなりの時間やコストがかか
ります。技能伝承を効率的に行うために、バーチャルリアリティを利用したシミュレー
タによる訓練システムの開発や、作業動作の測定などにもとづいた技能の解析を行って
います。

ババーーチチャャルルリリアアリリテティィをを利利用用ししたた技技能能のの解解析析とと訓訓練練

溶接作業時の右腕動作と表面筋電位の測定

旋盤作業訓練システム

フォークリフト作業訓練システム

ペン形状器具の位置検出用円筒マーカ
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