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[ 研究概要] 

空気圧アクチュエータを応用した以下のような人間を補助するパワーアシストロボットならびにその周

辺技術に関する研究開発を行っています． 

・空気圧ソフトアクチュエータを使用した衣服状のパワーアシストロボット「パワーアシストウェア」 

・負圧駆動フレキシブルリニアブレーキ(FLB)の開発とその応用 

 

 [アドバンテージ] 

 空気圧ゴム人工筋などの空気圧ソフトアクチュエ

ータの開発を行ってきました．近年はリハビリテーシ

ョンや動作補助などのパワーアシスト装置へのソフ

トアクチュエータの応用を行っています． 

 開発したパワーアシストロボットの実用化の実績

があります． 

[事例紹介] 

･パワーアシストウェア(図 1) 

膝前面, 大腿背面，緋腹部に取り付けたソフトアクチュエ

ータの膨張力を布材を介して下腿に伝えることで膝関節

の伸展方向への支援が可能なパワーアシスト装置です．

バックパック内に空気圧供給システムを内蔵しているた

め単独での利用が可能です． 

・フレキシブルリニアブレーキ(FLB) (図 2) 

2 本の平紐を摩擦材としてゴムチューブに内蔵すること

で，減圧時に摩擦材同士が密着し長さ方向に制動力を発

生する直動ブレーキ機構です．制動時も，伸長方向以外に

は柔軟であることから，肩の姿勢保持を目的としたパワ

ーアシスト装置に応用しています．  

・FLB を利用した多自由度ソフトアクチュエータ(図 3) 

FLB を蛇腹状のゴムチューブの周囲に 120°間隔で配置

したアクチュエータです．FLB の組み合わせにより 60°

間隔で 6 方向に湾曲を行うことが可能です．FLB の

ON/OFF と言う単純な切り替え操作のみで湾曲方向を決

定できるほか，FLB の使用数を変更することで湾曲可能

な方向を拡張可能です． 

   
図 1 パワーアシストウェア 図 2 FLB の外観と応用 

 

 
図 3 FLB を利用した多自由度ソフトアクチュエータ 

  

■相談に応じられるテーマ 
・各種動作が可能な空気圧ソフトアクチュエータ 

・空気圧アクチュエータを使用したウェアラブルロボット 

■ 主な所属学会 

日本フルードパワーシステム学会 

日本機械学会 

計測自動制御学会 

日本ロボット学会 

IEEE 

■ 主な論文 

『Modeling and Application of a Pneumatic Flexible 

Linear Brake for Power Asist Devices』｢Journal of 

Robotics and Mechatronics｣ 2024 年 8 月 

『中空円筒形状容積可変タンクの変形モデルの構築』 

｢日本フルードパワーシステム学会論文集｣ 2024 年 5

月 

『ゴムの物性を考慮した McKibben型空気圧ゴム人工

筋のヒステリシス特性のモデル化』｢日本機械学会論文

集｣ 2022 年 2 月 

『ゴムの物性を考慮した McKibben型空気圧ゴム人工

筋のモデル化』｢日本機械学会論文集｣ 2022 年 1 月 

空気圧 
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