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[研究概要] 

空気圧の受動的な柔らかさにより，機械システムやロボットと人との距離がより近づくことで，人と協働

する新しい機械システムやロボット技術が誕生しています．当研究室では，空気圧人工筋肉，空気圧人工筋

肉をアクチュエータとした医療福祉機械，ウェアラブルパワーアシスト機械による農作業支援などを，空気

圧の柔らかい特性を利用した人の動作支援機械に関する分野を研究テーマとしています． 

[アドバンテージ] 

 空気圧人工筋肉の持つ柔らかさと発揮できる力を

人の動作支援に適用し，柔らかく安全で，かつ動作支

援が行える機械を研究してきた．この中で，新しい空

気圧人工筋肉の開発を行い，基礎特性の計測と評価，

改良を繰り返し，構造，材料，現象の評価など，様々

な分野を組合せて人工筋肉の完成度を高めてきたこ

とで，新しい空気圧アクチュエータ開発に関しての多

くのノウハウを有している．また，人工筋肉の応用シ

ステムについては，生体力学的な解析や動作支援に関

する力の定量化と筋力計測などの生体信号計測を組

合せて，人の動作支援機械の有用性について検討して

おり，生体信号を考慮した機械システムの評価につい

ても経験を有する．また，ウェアラブル機械の開発も

近年行っており，近年では人の歩行支援や農作業支

援，リハビリ機械への応用を進めている．こうした事

例から，機械を体に装着するためのノウハウや知識も

蓄積しつつある． 

 

[事例紹介] 

・ 秋田県版スマート農業モデル創出事業（地方創生推進交付

金 2021〜2025） 

・ 伸縮方向の動作特性をアクティブに調節できる新しい空

気圧人工筋肉の開発（科研費・基盤研究(C) 2021～2024

年） 

・ 空気圧人工筋肉を用いたウェアラブル体重免荷アタッチ

メントデバイスの開発（科研費・基盤研究(C) 2016～2018

年） 

・ 新しい空気圧人工筋を用いた体重免荷システムの開発（科

研費・基盤研究(C) 2013～2015年） 

・ ゴムを使わない空気圧人工筋の開発（一樹工業技術奨励会  

2010年） 

   
開発中の空気圧人工筋肉     ウェアラブル   歩行支援機械 
               アシストデバイス 

 
■相談に応じられるテーマ 

・空気圧ソフトアクチュエータの開発 

・空気圧制御システムの開発 

・ウェアラブルデバイスの開発 

・人の動作支援機械システムの開発 

・農作業支援機械の開発 

■ 主な所属学会 

・（一社）日本フルードパワーシステム学会 

・（一社）日本機械学会 

・（一社）日本ロボット学会 他 
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