
～研究内容～

空気圧駆動系の特徴は，動作媒体である空気の圧縮性
にあります。圧縮性という特性を利活用することで，多様な
分野への応用展開を目指しています。

高い圧縮性は外力に対して変位しやすい，つまり位置制
御時に摩擦力の影響を受けやすいことを意味します。我々
は制御アルゴリズムを工夫することで，汎用空気圧シリンダ
で精度１μm未満の任意点位置決め技術を開発しました。

上述の外力に対して容易に変位するという特性は，環境
との接触を伴う動作においても，軌道誤差を自動吸収し，
過大な接触反力も生じません。この機能の活用により，柔
軟ロボットで精密組み立て作業を行うというパラダイムシフ
トの提案と，その実用展開を目指しています。

空気圧アクチュエータは出力/重量比が高く，また，圧縮
性による低剛性特性は安全性として機能するため，人間支
援システムとしても有用です。体重を利用した空気式歩行
支援シューズや，手首・手指リハビリテーションデバイスな
どの応用研究も行っています。

汎用空気圧シリンダの精密位置決め制御汎用空気圧シリンダの精密位置決め制御

空気式多自由度ロボットによる精密嵌め合い作業空気式多自由度ロボットによる精密嵌め合い作業

空気圧駆動系の人間支援システムへの応用空気圧駆動系の人間支援システムへの応用

ノートPC+実時間Linux制御 １ミクロン幅ステップ送り

空気式背屈支援シューズ

ラックギヤとピニオ
ンギア，ならびに，
ベアリングとベアリ
ングホルダの同時
嵌め合い

手首・手指伸展デバイス
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