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技技術術相相談談  

提提供供可可能能技技術術：：  

・・高高速速・・高高精精度度位位置置制制御御技技術術  

・・力力セセンンササレレスス制制御御技技術術  

・・触触覚覚再再現現技技術術  

 
研研究究内内容容：：  ババイイララテテララルル制制御御をを用用いいたた医医療療用用ロロボボッットトシシスステテムムのの研研究究  

  近近年年、、医医療療界界でではは患患者者のの QQOOLL((QQuuaalliittyy  ooff  LLiiffee))のの向向上上をを

めめざざしし、、様様々々なな試試みみががななさされれてておおりり、、そそのの中中のの 11 つつととししてて

腹腹腔腔鏡鏡下下外外科科手手術術がが存存在在すするる。。腹腹腔腔鏡鏡下下外外科科手手術術はは、、患患

者者のの体体にに22つつのの小小ささなな穴穴をを空空けけ、、そそここよよりり体体内内撮撮影影用用のの内内

視視鏡鏡とと内内視視鏡鏡手手術術用用鉗鉗子子((図図 11 上上))をを挿挿入入しし手手術術をを行行ううたた

めめ、、患患者者のの負負担担をを低低減減ででききるる手手術術法法ででああるる。。ししかかししなながが

らら、、現現在在使使用用ししてていいるる鉗鉗子子でではは患患者者体体内内のの触触覚覚がが伝伝達達ささ

れれずず、、手手術術がが難難ししいいとといいうう問問題題がが存存在在すするる。。  

  そそここでで、、本本研研究究でではは腹腹腔腔鏡鏡下下外外科科手手術術用用鉗鉗子子ををロロボボッットト

化化すするるここととでで、、触触覚覚伝伝達達がが可可能能なな鉗鉗子子ロロボボッットトシシスステテムムのの

構構築築をを目目指指すす((図図 11 下下))。。従従来来ののロロボボッットトシシスステテムムでではは位位置置

のの制制御御ののみみがが重重要要視視さされれてていいたたたためめ、、高高速速なな動動作作はは可可能能

ででああるるがが触触覚覚がが伝伝わわららなないい。。そそここでで、、今今回回提提案案すするる触触覚覚伝伝

達達制制御御系系でではは、、位位置置のの情情報報ののみみななららずず、、力力のの情情報報をを用用いい

るるここととでで触触覚覚のの再再現現をを目目指指ししてていいるる。。体体内内のの力力情情報報をを手手術術

者者のの操操作作用用ののロロボボッットトへへ伝伝ええるるここととでで体体内内のの感感触触がが再再現現

可可能能ととななるる。。体体内内のの力力情情報報のの取取得得ににはは力力セセンンササをを用用いいなな

いいアアルルゴゴリリズズムムがが用用いいらられれてていいるる[[11]]。。ここれれはは、、体体内内でで作作業業

すするるロロボボッットトににはは構構造造上上のの問問題題でで力力セセンンササがが使使用用ででききなな

いいたためめででああるる。。本本アアルルゴゴリリズズムムのの副副産産物物ととししてて力力セセンンササのの

ココスストト・・力力検検出出帯帯域域等等のの問問題題もも解解決決可可能能ととななるる。。  

  本本研研究究のの成成果果はは高高精精度度位位置置決決めめ、、力力制制御御をを応応用用ししたた高高

精精度度加加工工ななどど産産業業界界ににもも広広くく応応用用可可能能ででああるる。。  

  

  [[11]]  大大場場,,大大石石,,桂桂：：““ツツイインンドドラライイブブシシスステテムムのの 22 次次共共振振とと

不不平平衡衡摩摩擦擦をを考考慮慮ししたた摩摩擦擦フフリリーー力力帰帰還還型型ババイイララテテララルル

制制御御””,,  電電学学論論 DD,,  VVooll..112266,,  NNoo..99,,  pppp..11222277----11223355,,  ((22000066))  ..  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

図 1. 医療用鉗子ロボット  

  

  

  

  

  

  

  

  

図 2. バイラテラルロボットシステム  
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