
１．はじ

自動車

介護の現

作業をす

な場では

め法規制

用ロボッ

80W 規制

では国際

ろです。

力源であ

用するこ

セスメン

そこで

つながる

発してい

２．可変

自重補

ウンター

を利用す

重量が重

要となる

このよ

ーでは、

機構の開発

の応用例

置を軽量

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ロ

（岐阜大

めに 

などの工業製

場において、

ることが期待

、人とロボ

による対人安

トでは労働

制の解釈が見

安全規格 IS

安全方策の一

るアクチュエ

とは、本質安

トにおいて

今回は、ア

要素技術と

る自重補償

自重補償機構

償の方法に

ウェイトに

る方法があ

くなる、高

などの短所が

うな短所を克

バネの弾性力

発に取り組ん

を示します）

・低出力なも

ロボット

図１ 可

大学のリハビ

 

産業技

研究テ

担当分

あいち産業

製品の生産ラ

、人とロボ

待されていま

ットの接触度

安全確保が重

働安全衛生規

見直され、生活

SO13482 が発

一つとして、

エータに低出

安全につなが

も効果的です

クチュエータ

して、当セン

の技術につい

構の開発 

は、同重量の

よる方法やア

りますが、そ

出力なアクチ

があります。

克服するため

力を利用する

んでいます

）。バネを利用

ものにするこ

ト要素技

可変自重補償機

ビリ支援シス

技術センター

テーマ： 人
分野   ： 三

業科学技術総合

ラインや医療

ットが協調し

ます。このよ

度が高くなる

重要です。産

規則第 150 条

活支援ロボッ

発行されたと

、ロボットの

出力なものを

がり、リスク

す。 

タの低出力化

ンターで研究

いて紹介しま

の錘を用いる

アクチュエー

それぞれ装置

チュエータが

 

めに、当セン

る可変自重補

1)（図１に機

用することで

ことができま

術として

機構 

ステムの一部

 自動車・機

人との協働を

三次元測定や真

合センターニ

- 5 - 

 

療、

して

よう

るた

産業

条の

ット

とこ

の動

を使

クア

化に

究開

ます。 

るカ

ータ

置の

が必

ンタ

補償

機構

で装

ます。 

バ

きく

偏心

なる

に一

なり

グバ

置と

こ

めに

の形

らか

３．

本

リハ

発を

免荷

作ア

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

４．

本

や人

応用

とし

持ち

参考

1) 

青

予

2) 

ての可変

部） 

機械技術室

目的とした低

真円度測定な

ュース 2014

バネは通常、

くなりますが

心カムと平行

る重量に対し

一定荷重で支

ります。これ

バランサーな

とは異なり、

これまでの研

に、機構（支

形状、バネの

かにしました

可変自重補

本機構を岐阜

ハビリ支援シ

を進めていま

荷することで

アシスト2)が

おわりに

本機構は、医

人の作業を支

用も可能です

して研究開発

ちの方はお気

考文献 

木村、石槫、

青木：第 23 回

予稿集、291

木村、元田、

オメカニズ

変自重補

図２ 動

木村宏樹

低出力で安全

などの超精密

4 年 5 月号 

その伸び量

が、本機構で

行リンク機構

し調整が可能

支持する正確

れらの特性は

など、バネを

本機構の利

研究で、前述

支持荷重とリ

の仕様）が満

た 1)。 

補償機構の応

阜大学 川﨑

システムの一

ます1)。また、

で、低出力な

可能です。 

医療・介護だ

支援するパワ

す。今後、汎

発を進める計

気軽にお問い

毛利、川﨑

回バイオメカ

1-298（2013

、中村、田中

ム学術講演会

償機構に

作アシスト装

(0566-24-18
全性の高いロ

密測定、ロボ

量に応じて引

では、形状を

構を用いるこ

能となるとと

確な自重補償

は、工業用の

を利用した他

利点です。 

述の特性を持

リンク長さ、

満たすべき関

応用事例 

﨑・毛利研究

一部に応用し

、図２のよう

なアクチュエ

 

だけでなく、

ワーアシスト

汎用性の高い

計画です。ご

い合わせくだ

﨑、伊藤、平田

カニズムシン

3） 

中、川﨑：第

会、191-19

について

装置への応用

841) 
ロボット技術

ボットに関す

引張力が大

を工夫した

ことで、異

ともに、常

償が可能と

のスプリン

他の免荷装

持たせるた

偏心カム

関係式を明

究室の上肢

し、研究開

うにバネで

エータで動

産業用途

ト機器への

い要素技術

ご興味をお

ださい。 

田、西本、

ンポジウム

第30回バイ

4（2009）

て 

用例 

術の開発 
する研究 


