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Forthcoming robots are anticipated to work in the fields 
that closely related to people’s daily life. Therefore they 
are strongly required to be dexterous under assuring 
intrinsically safe to environment.  KOGANEZAWA lab 
has a scope that HMR (Human Mimetic Robotics) is a 
clue for the next robot generation. 

[Research Items] 

 Finger using DPGS 
 (Double Planetary  
Gear System) 

 Elbow and shoulder  
joint with antagonistic  
control 

 Multi-joints gripper 
 3 DOF wrist joint  

using muscle-like 
actuators 

 Five finger hand or  
prosthesis 

 Above-knee prosthesis  
with self-energized  
hydraulic system  

◆リンクページ(URL address)  http://www.mech.u-tokai.ac.jp/~koganezawa_lab 

◆電子メール（address）：kogane@keyaki.cc.u-tokai.ac.jp  

 

近い将来に家庭や福祉現場で用いられるロボットは，人

間の巧みな作業を代行するとともに，外界や人間に対して

本質的安全性を有していなければならない．本研究室で

は機構的工夫により，多関節のシナジー動作を実現し，か

つ外界に対する柔軟性，安全性を有する，数々のロボット

要素を開発している． 

[研究テーマ] 
 複合遊星歯車を用いた人工指 

本研究で独自に開発した複合遊星歯車（DPGS）を用

いた人工指．指３関節のシナジー運動で，把持物に

柔軟に対応する． 

 拮抗駆動肘・肩関節 
非線形弾性要素を有するアクチュエータを筋肉のよう

に拮抗配置して駆動される肘関節および肩関節．関

節剛性を制御できる． 

 多関節グリッパ 
１基のモータで全ての関節のシナジー運動が起こり，

かつ未知形状の物体を柔軟に把持する． 

 ３自由度手首関節 
非線形弾性要素を有するアクチュエータ ANLES を筋

肉のように４本配置して駆動される３自由度手首関

節．関節剛性を制御できる． 

 ５指ハンド 
本研究室で開発した機構を搭載した５指のハン

ド．義手としての応用も可能． 

 自己エネルギ回生機構を有する大腿義足 

動力源無しで階段の昇降が可能な大腿義足 

 

 

 

     
   5 finger hand/prosthesis 

and the wrist joint 

Multi-joint gripper 


