
1. はじめに 
本研究は，指の配置（位置・向き）が可変なロボ

ットグリッパの開発を行う．指の配置はロボットグ

リッパの設計において重要な検討項目である．例え

ば，直方体のような平行な2面を有する物体に対し

ては指も正対する配置が適している一方で，円筒形

状の物体には，指部が放射状に並び，各指が円筒物

体の中心向かって閉じる配置が好ましい．このよう

な背景から，Barret hand [1] に代表されるような，指

配置を変更できるロボットグリッパは多数開発さ

れてきている．しかし，指配置可変機能のためのモ

ータや電装系の追加はシステムの複雑化，耐久性低

下の原因となる．そこで本研究では，１つのモータ

のみを搭載したロボットグリッパながら，把持動作

と指配置変更動作を実現するロボットグリッパ機

構の提案を行う． 

2. ロボットグリッパ 
2.1 構造・動作 
 図１に開発したロボットグリッパを示す．本グリ

ッパは3本の指を有しており，2本の可動指と1本の

固定指からなる．図2に示すように，可動指ユニット

には，基部と遊星ギア部，リンク機構部，送りネジ

部，ピニオンシャフトが含まれている．基部と遊星

ギア部は一体となっている．また，掌部の側面には

ギア部を有しており，可動指ユニットの遊星ギア部

に対して太陽ギアの役割を持つ．図3に示すように

遊星ギア部が掌部の周囲を公転することで指の位

置および向きが遷移していく構造となっている．よ

って，本ロボットグリッパでは，この公転運動によ

る指配置変更，と指部のリンク機構部の駆動による

把持動作が実行可能である． 

2.2 動作原理 
単一のモータで可動指ユニットの公転運動と把持

動作を実現するための構造を説明する．可動指ユニ

ットにはベルトを介してモータからの動力が送りネ

ジ部に伝達される．このとき，送りネジ部の回転と共

に遊星ギア部が回転する場合，掌部の太陽ギアと遊

星ギア部間の公転運動により，指配置変更動作が起

こされる．一方，遊星ギア部が回転しない場合，送り

ネジ部との相対的な回転運動が起こる．ピニオンシ
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図 1 開発したロボットグリッパ 

 

図 2 構造 

 

図 3 指配置変更動作 
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ャフトは矩形断面を有しており，遊星ギアに設けら

れた矩形穴を通っていることから，ピニオンシャフ

トの回転も起こらない状態である．よって，送りネジ

部の回転により，ピニオンシャフトの直動運動が生

成され，ラックアンドピニオン機構により，指の開閉

動作が起こる構造となっている．この 2 つの動作を

切り替える機構を図 4 に示す．可動指ユニットと掌

部を中継する可動指ユニットリンクにはギア部が設

けられており，中継ギアを介して動作切替ギアに接

続されている．この動作切替ギアには掌部から予圧

を加える構造となっている．この予圧により，動作切

替ギアは摩擦固定された状態となっている．よって，

指部に加わる負荷が小さく，ピニオンシャフトが直

動できる状態では，動作切替ギアの摩擦固定部は固

着状態となる．そのため，遊星ギア部の回転が起こら

ないため，指の開閉動作が起こされる．一方，指部が

全開状態では，指の動作が阻害され，ピニオンシャフ

トの直動運動も制限される．それに伴い，矩形断面で

の拘束により，遊星ギア部にはピニオンシャフトか

らトルクが伝わる．このトルクは可動指ユニットリ

ンク，中継ギア，動作切替ギアと伝達されるため，動

作切替ギアに伝わるトルクが閾値を超えると，摩擦

固定部ですべりが起こる．これにより，可動指ユニッ

トリンクや遊星ギア部の回転が起こり，指配置変更

動作に切り替わることが可能である．このように本

機構では指部の全開状態での過負荷を利用して動作

切り替えを行うものである． 

3. 検証 
具現化したロボットグリッパの動作検証を行っ

た．図5に示すように，指が全開状態からさらにモー

タを回転させることで指配置変更動作を実現し，

様々な把持形態が可能であることを確認した． 

4. まとめ 
１つのモータのみを搭載したロボットグリッパ

ながら，把持動作と指配置変更動作を実現可能なロ

ボットグリッパを開発した． 
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図 4 動作切替機構 

 
図 5 検証 
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