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バイオメカトロニクス研究室バイオメカトロニクス研究室
カタツムリ型ロボットカタツムリ型ロボット 進行波型全方向移動ロボット進行波型全方向移動ロボット((TORoTORoⅡⅡ))

アメンボ型ロボットアメンボ型ロボット

ミミズ型ロボットミミズ型ロボット

波動伝播型壁面登攀ロボット波動伝播型壁面登攀ロボット((スライダクランク型スライダクランク型))

進行方向

波の伝播方向

Straight motion Turning motion

進行したい方向に波を
伝播させることで移動
します

旋回も可能です

進行方向

波の伝播方向

進行方向

波の伝播方向

進行方向

波の伝播方向

蠕動運動の利点

近楕円軌道

アーム先の軌道

組み合わせることで組み合わせることで
波を伝播する波を伝播する

パラメータを変化させることで
近楕円軌道を調整

大大 大大

小大 大大

小 大 大大

小大大 大

大 小 大大

吸引力 進行方向 ・常に3ユニット以上で

全体を支えることが可能

・移動時の摩擦が小さい

・移動時の吸着特性を
考慮しなくて良い

・吸引力の制御が簡単

・密封性を高められる

多点で接触するため安定している

移動に必要な空間が少ない

不整地などの困難な環境での移動が可能

管内など制限された環境での移動が可能

アメンボの利点

「不整地移動」

「高安定性」

「高機動性」

「水陸両用」

・水上、陸上での移動

・浅瀬の航行

・急旋回・急停止

六脚水陸両用移動機構

収縮

前進方向

摩擦領域

大腸内視鏡搭載型蠕動運動ロボット大腸内視鏡搭載型蠕動運動ロボット

月地中探査ロボット月地中探査ロボット

軸方向に 繊維を強化
軸方向に 収縮

径方向に 膨張

アクチュエータとして利用

ロボットにより

●内視鏡の推進
●たるみ部の手繰り寄せ作業
を行う

既存の内視鏡に取り付け可能
ヘビヘビ

⇒横向きに幅⇒横向きに幅をとるをとる
シャクトリムシシャクトリムシ

⇒縦向きに幅⇒縦向きに幅をとるをとる

体節の伸縮を頭部から後方に伝播

防塵機構
アルミ蒸着ポリエステルで製作

アースオーガ

土砂の掘削から排出までを単一の機構で行う土砂の掘削から排出までを単一の機構で行う

小口径孔を深く掘ることが可能小口径孔を深く掘ることが可能

波動伝播型壁面登攀ロボット波動伝播型壁面登攀ロボット（伸縮型）（伸縮型）

月探査のミッション月探査のミッション

月震観測のための月震観測のための地震計設置地震計設置

 レゴリス層のレゴリス層のサンプル採取サンプル採取

無人でのレゴリス層掘削が必要無人でのレゴリス層掘削が必要

① ② ③ ④

陸上移動時陸上移動時

水上移動時水上移動時 水上では中脚はオールになる

陸上では6脚で交互三点接地歩容を行う

直進時

旋回時

Hexapod Amphibious Hexapod Amphibious RobotRobotIIII－－ HARoHARo--IIII

軸方向繊維強化型人工筋肉


