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１．概要（Summary） 

本研究では経鼻的経蝶形骨下垂体手術を対象とした

能動鉗子を直感的に操作する操作インタフェースを設計

し、その試作を行うために、微細加工を行った。本操作イ

ンタフェースは、操作性の向上、力覚伝達、容易な術具

の挿入抜去の実現を目的とし、機械的受動機構を採用し

たものであり、本操作インタフェースに搭載する鉗子モデ

ルおよび能動鉗子を操作する把持部を名古屋大学の光

三次元造形装置を利用して製作を行った． 
 

２．実験（Experimental） 
【利用した主な装置】 
 光三次元造形装置一式 Object 製 EDEN250 
【実験方法】 

光三次元造型装置を用いて，能動鉗子を擬似したモ

デル及び鉗子先端自由度の操作部の機構を構成する部

品の製作を行った。 
 

３．結果と考察（Results and Discussion） 
製作した能動鉗子モデルを用いて、本研究で設計試

作した操作インタフェースの操作実験を行い、鼻腔モデ

ルへ挿入が可能であることを確認した(Fig.1)。また、製作

した鉗子先端自由度の操作部を用いて鉗子先端自由度

の動作実験を行い、能動鉗子が有する自由度の操作が

可能であることを確認した。 
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Fig. 1 Experiment of usability of user interface in a 
nasal model for surgical training. 


