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Project/Area Number 13750117

Research Category Grant-in-Aid for Young Scientists (B)

Allocation Type Single-year Grants

Research Field 設計⼯学・機械要素・トライボロジー

Research Institution Kanazawa University

Principal Investigator ⽴⽮ 宏   ⾦沢⼤学, ⾃然科学研究科, 助教授 (10216989)

Project Period (FY) 2001 – 2002

Project Status Completed (Fiscal Year 2002)

Budget Amount *help ¥2,100,000 (Direct Cost: ¥2,100,000)
Fiscal Year 2002: ¥600,000 (Direct Cost: ¥600,000) 
Fiscal Year 2001: ¥1,500,000 (Direct Cost: ¥1,500,000)
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Research Abstract 本研究では,使⽤環境や作業に応じて,ロボットが最適な能⼒を発揮できるように,ロボットのメカニズムそのものが構造を調整可能となる多機能なロボットメカ
ニズムの実現を⽬的とし,可変構造メカニズムとして⽤いるパラレルメカニズムを対象として,機構の構造と特性との関係を明らかにする⽅法を検討した.また,実
際に多機能メカニズムを試作し,以上の評価法を適⽤して,構造を可変とすることを検討した. 
まず,本研究で可変構造メカニズムの基本構造とするパラレルメカニズムに関し任意⽅向の負荷に対して⽣じる出⼒変位誤差を明らかにする簡便な解析⽅法を提
案し,メカニズムの構造変化に対する剛性評価を可能とした.さらに,メカニズムが任意⽅向にある⼀定の速度および加速度を発⽣するために⼊⼒軸に必要となる
動的な⼊⼒値を解析する⽅法を提案し,出⼒変位誤差と同じく,メカニズムの構造変化に対する動的な駆動特性の評価を容易にした.また,既存のパラレルメカニズ
ムに関して,同評価法を⽤いて動的トルクを評価し,その有⽤性を確認した. 
以上の結果などに基づき,構造を対象物によって適応する多機能メカニズムとして,パラレルメカニズムを⽤いたロボットハンドを提案した.同メカニズムは複数
本の連鎖からなり,メカニズム単体としては,パラレルメカニズムの出⼒プラットフォームに相当する節を有していない.しかし,対象物を複数本の連鎖で把持する
ことにより,パラレルメカニズムと同等な制御が可能となる.したがって,対象物を把持することによって形成されるパラレルメカニズムが,最適な特性となるよう
に,対象物とパラレルメカニズム連鎖の端部を接続させることにより,⽤途に適したメカニズムを形成できる. 
本研究では,実際に,対象物を把持することで,3⾃由度のパラレルメカニズムを構成する多機能メカニズムを試作し,同試作機を⽤いて対象物の把持および操りに
関する測定を⾏い,その妥当性を確認した.
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