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・ 新しいリンク機構の構成により，付加機構なしでプレートの傾斜を実現
・ 全関節をコンパクトな球面ジョイントで構成可能

→ 機構全体のコンパクト化が可能：親指サイズのミニチュアロボットへ応用する

利
用
／
用
途

・ 通常サイズのロボット
→ コンパクトで部品点数少ない低コスト汎用ロボット：工場内の組立作業などへ応用

・ ミニチュアロボット
→ 狭所作業ミニチュアロボット：手術ロボットなどへ応用

・本研究の動画
YouTube

・YouTubeチャンネル
Kindai Univ. 
Harada Lab.
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