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力感覚を伝達する 
遠隔操作用マニピュレータの研究

遠隔操作／ロボットハンドキーワード

現在、医療用の鉗子ロボットを試作してい
ます。自動化できない細かな組立作業に
も、このような技術は応用できると思いま
す。

遠隔操作でマニピュレータを操作する場合、映像で対象物を確認しながら把持動作を行うことが多い。そのため、対象物の硬さがわから
ず、力を入れ過ぎて破損してしまうことがある。このような場合に触れたときの力感覚を操作者に伝達することができれば、細かな力作
業が可能となり作業効率を上げることができる。触れた力感覚を作業者に伝達しながら、遠隔操作を行う機構をバイラテラルサーボ機
構という。これまで様々なバイラテラルサーボ機構について研究されているが、触れた感覚を正確に伝達するには多くの問題点がある。
本研究では、それらの問題点を解決するマニピュレータの開発と制御の研究を行っている。

図1、図2 が代表的なバイラテラルサーボ機構である。操作側に操作力を加えて動かすと、作業をする側が指令を受けて操作側に追
従する。そして、作業側の機構が対象物に触れると、その感触が操作側に伝達される。
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