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研究成果の概要（和文）：本課題では並列にばねを配置した柔軟パラレルメカニズムを新たに構築し、その有効
性を示すことが出来た。提案する機構の利点は、1. 身体に装着した場合，柔軟要素が進退の動作に併せて変形
し、沿うように配置されるため小型・軽量に構成できる。2. ばねの持つ柔軟性によって、設計上ばねの剛性を
事前に検討することで、過剰な外力を身体にかけず安全に動作できる。3. 同様に柔軟性によって、関節中心の
移動など、身体特有の構造への適用でも過剰な負荷をかけることが無い、が挙げられる。

研究成果の概要（英文）：In this research, we have successfully developed a new compliant-parallel 
mechanism that has a two springs parallelly located and showed its feasibility. The advantages of 
presented system are: 1. The proposed mechanism deforms according to the wearer’s motion along with
 the body surface thus not prohibit the user’s motion. 2.  The intrinsic spring flexibility avoids 
the excess load to the wearer’s limb. 3. The spring flexibility also plays a key role to avoid the 
excess force even the joint center is moving -which is often a major issue for a rigid mechanism.

研究分野： ロボット工学
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