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NUBIC知的財産情報の要約をお届けいたします。
尚，NUBICベンチャークラブ特別会員，一般会員にはすでにお知らせしています。

リンク式脚機構表 題

歩行ロボット、ロボットアーム適用製品

脚やアームなどでアクチュエータを根元に集中させることで作動部分の質量を軽減し

全体としアクチュエータの小型化、軽量化を図る。

またアクチュエータと並列してバネやカウンターウエイトなどで重力の影響によるアク

チュエータの負荷軽減も行う。

目 的

脚機構やアーム機構はリンク機構で構成され、各リンクを繋ぐ回転軸にモータなどのア

クチュエータを設置することによって任意の位置姿勢を保持することが出来る。リンクが

直列に繋がったシリアルリンクでは根元のアクチュエータはその先のリンクとアクチュエー

タの質量を含めて駆動しなければならないので根元に近いアクチュエータほど大きな出

力が必要となる。

そこでアクチュエータの回転力をリンク機構を使って先端部に伝達し途中の回転軸に

設置するアクチュエータを無くすことによりアクチュエータを小型化することが出来る。ま

た重力の影響により、リンク自体の質量が負荷としてアクチュエータに加わるので、この

影響を緩和するためのバネやカウンターウェイトをアクチュエータと並列に設置すること

によりアクチュエータの負荷を減らすことが可能である。
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