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ロボットの運動制御からパワーアシストへ

　アクチュエータの制御を基本としたメカトロニクス機器の開発およびそ
れらの制御に取り組んでいる。特にメカトロニクスの代表的な存在であるロ
ボットが将来的に家庭環境に入ってくることを考え、3次元計測を用いるこ
とでロボとのハンドリング技術のより高機能化を目指している。
　また、メカトロニクス技術を応用することで重量物を扱う作業者の補助と
なるパワーアシスト装置の開発を行っている。特に重量物を扱う作業者にお
いて負傷しやすい腰部のアシストに着目し、作業者の作業姿勢を考慮に入れ
たアシスト装置の開発している。この装置によって、より安全な作業環境を
提供できるように取り組んでいる。

研究内容

ロボットハンドリングの高機能化と
作業姿勢を考慮したパワーアシスト装置の開発
　ピック＆プレース作業はロボットにおける代表的な作業の一つであるが、
雑多に物が置かれている家庭環境等では、把持対象物を個々に認識し、把持
することは難しい場合が多い。そのため、3次元計測とモデルマッチング法を
用いることで、個々の把持対象物の認識精度を上げ、干渉問題を考慮した動
作計画を行うことで成功率を上げている。（図1，2）
　また、重量物の持ち上げ作業を対象として、作業時の姿勢（背骨の S 字カー
ブ）を保つような姿勢アシスト機構を組み込んだ腰部パワーアシスト装置の
開発を行っている。（図3）作業時の姿勢を保つことで、作業者自体に重量物の
負荷の一部を負担なく支えてもらい、その分だけパワーアシスト機構の小型
軽量化を図っている。
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図1. 把持対象物 図2. 認識結果 図3. 腰部パワーアシスト装置

メカトロニクス機器の
開発と制御
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