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[ 研究概要] 

本研究室では、ヒトへの効果的作業支援やヒトと機械の高度なインタラクションの実現を目的とした人

間機械システムに関する研究を行っています。具体的には、医工連携として進めている手術支援ロボットシ

ステムや遠隔操作に関する研究、空気圧駆動システムおよびその制御に関する研究などに取り組んでいます。 

 

 [アドバンテージ] 

 ハードウェアとソフトウェアの双方に創意工夫を

施すことによりシステムの高機能化を目指しており、

双方に知見、ノウハウを蓄積しています。これまで、

多数の医工連携、産学連携実績を有しています。 

 

[事例紹介] 

 図１に示すような腹腔鏡手術用のリーダー・フォロワー

型ロボットシステムの研究開発を行っています。空気圧駆

動を採用することで、人体と接触しても柔らかく力を吸収

できるだけでなく、空気の圧力情報から反力を推定して、

操作者の手に力覚提示できることを特徴としています。 

 

 
 

図１ 腹腔鏡手術用ロボットシステム 

 

腹腔鏡手術におい

て術者が内視鏡視野

を操作するためのシ

ステムを開発してい

ます（図２）。空気圧

駆動ロボットアーム

を柔らかくなめらか

な動作を実現してい

ます。   

 

 

図 3は、空気圧シリンダを

用いた 3 次元曲面へのテー

プ貼り付けロボットで、貼り

付けローラの向きを曲面に

倣わせながら押しつけ力の

制御を行っています。 

 

 

小型で外部への空気漏

れがないピンチ型空気圧

サーボバルブ（図 3）の研

究開発も実施していま

す。弾性チューブをカム

機構によって閉塞させる

ことにより流量調節を

行っています。                                     

                     

■相談に応じられるテーマ 

 マニピュレータの設計開発 

 空気圧サーボシステムの開発 

 遠隔操作システムの開発 

 制御系設計，ソフトウェア開発 

■ 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、 

日本ロボット学会、日本コンピュータ外科学会、 

日本バーチャルリアリティ学会、計測自動制御学会、
IEEE 

■ 主な論文 

 A Pneumatic Laparoscope Holder controlled by 

Head Movement, The International Journal of 

Medical Robotics and Computer Assisted 

Surgery, Vol. 11, No. 3, page 331-340, 2015. 

 A Pneumatically-Driven Surgical Manipulator 

with a Flexible Distal Joint Capable of Force 

Sensing, IEEE/ASME Transactions on 

Mechatronics, Vol. 20, 6, pp. 2950-2961, 2015.  

 Development of a Master Slave System with 

Force-Sensing Abilities Using Pneumatic 

Actuators for Laparoscopic Surgery, Advanced 

Robotics, Vol.22 No.2 pp.179-187 (2010) 

 

■ 主な特許 

 「力覚提示機能を有する操縦システム」特許第

5327687号 

 「内視鏡操作システム」特許第 5846385号 
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図４ ピンチ型空気圧サーボバルブ 

図３ テープ貼り付けロボット 

図２ 内視鏡ホルダロボット 


