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１．概要（Summary） 

我々のプロジェクトでは、身体にロボットを装着した際の

ロボットの身体化レベルを引き上げる技術について研究

をしており、手に密着できる形状を持つ外骨格型支援装

置を、光三次元造形装置一式を利用し高精度に製作す

る。 

 

２．実験（Experimental） 

【利用した主な装置】 

 光三次元造形装置一式 

【実験方法】 

Solidworksにて設計した部品を、STL フォーマットで

出力し、その部品を光三次元造形装置一式にて製作し、

その後、以前に製作した部品と共に組み立てを行った。 

 

３．結果と考察（Results and Discussion） 

 従来製作した外骨格型支援装置に対して、MP関節の

内外転に追従可能なように、パーム部の機構を再設計し、

製作を行った。具体的には、MP関節からの手関節にま

での外骨格を４指独立に可動可能なようにボールジョイン

トを追加した。 

 また、各指のMP関節角度を計測するためにポテンショ

メータを装着し、圧縮空気を供給し、MP関節の屈曲動作

を確認した。 

 

 

 

 

 

 

 

Fig. 1 Designed Fingertip Part of Little Finger. 

 

 

 

 

 

 

 

 

     Fig. 2 Designed Palm Part of Long Finger. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Fig. 3 Assembled Exoskeleton for Finger Motion 

Assistance. 

 

４．その他・特記事項（Others） 

本研究は JSPS科研費新学術領域研究「脳内身体表

現の変容機構の理解と制御」15H01662の助成を受けた

ものです。 

 

５．論文・学会発表（Publication/Presentation） 

なし。 

 

６．関連特許（Patent） 

なし。 


