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多自由度高出力ロボットハンドの開発 
（横井助教授・新井教授） 

1. はじめに 本研究は，日常生活での使用を想定した筋電義手用のロボットハンドの構

築を目的としている．筋電義手は，人の手の機能代替機器であり，その必要とされる機能

は簡単な把持動作から複雑なマニピュレーションまで多岐に渡る．また，重量制限の制約

が大きく，耐水性等を確保しなければならず，工業用のロボットハンドとは本質的に異な

る．本研究では，複数の自由度を有したまま軽量でかつ高出力を実現するような関節機構

として，2 種のパラレルワイヤ型干渉駆動関節を開発し，この関節機構を用いて関節自由

度 18・制御自由度 13 を持つロボットハンドを構築した(Fig.1)． 
2. ヒトの手指を模した干渉駆動関節 開発ハンドの指部には，ヒトの腱駆動を模したワ

イヤ駆動方式を採用する( Fig.2(a) )．この関節は，屈筋側に相当する 2 本のワイヤを W1W3 
とすると，W3 の牽引により MP 関節が屈曲し，W1 は繊維鞘に相当するガイドワイヤを通

ることで DIP・PIP 関節だけでなく MP 関節をも屈曲させる．つまり，2 本のワイヤを同時

に牽引することでMP関節には 2つの牽引力が干渉することになり高出力化が期待される． 

3.円筒摺動面を利用した干渉駆動関節 手首関節及び親指 MP 関節(2 自由度)には，複数

のワイヤ張力の伝達方向を，円筒摺動面を持つワイヤガイドで変化させることで，その出

力を干渉させる駆動関節を開発した．この関節の主眼点は，各回転軸にワイヤ張力をロス

レスで伝達するメカニズムの設計であり，本研究では，回転軸をオイルレスベアリングで

構築し，これをワイヤ周導面として Fig. 2(b)のように設計することで，高出力を実現する

2 自由度関節を開発した． 
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Fig.1 Five-fingered robot hand 
with interference driven finger and wrist. 

Fig.2 Proposed interference driven finger(a) and wrist(b) 
based on parallel-wire mechanism. 


