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1. ソフトロボットの基盤技術 
筆者は 1980 年代半ばより，空気圧で動作する種々のラバーアクチュエー

タを開発してきた．図 1 は FMA と呼ぶもので，複雑な形の割れやすい物も

相手形状になじみながら安定に扱える[1]．ゴム表面に微細構造を形成する

ことによる表面特性の改質も重要である．図 2 はその一例で外径 0.5mm の

吸盤を集積成型することで，段差のある壁にも吸着できる[2]． 
 
2. ソフトロボットの応用 

筆者らはマッキベン型と呼ばれるソフト人工筋肉の細径化と量産化に成

功し[3]，種々のソフトロボットに応用している．図 3 は細径人工筋肉を編

んだ｢動く布｣とパワーサポートスーツの応用例である[4]．柔らかく着心地が

よい．図 4 は筋骨格ロボットへの応用例である．人間の脚は 3 関節の駆動に

50 の独立筋肉を使う冗長駆動系である[5]．整形外科医にも見てもらい，身体

と同じ構成にした．動作誤差を吸収できるので冗長駆動系の駆動に向く． 
医療との相性もよい．図 5 は大腸内視鏡の周囲に巻きつけて使うアクチュ

エータである[6]．大腸モデル内を自走する．図 6 は胃の X 線検査でベッドと

被験者の腹部の間に挟んで用いる．放射線技師が X 線映像を見ながらジョイ

スティックを使って腹壁を押すと胃内部のバリウムが適切に分散され，きれ

いな胃壁画像が得られる．約 70 人に使用し，良好な結果を得た[7]． 
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図 1 FMA 

図 2 マイクロ集積吸盤 

図 3 細径人工筋製の布とスーツ 

図 4 冗長駆動系メカニズム 図 5 自走型大腸内視鏡 図 6 胃圧迫メカニズム 
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