
過去の研究実績 現在、注力し࡚いࡿ研究 ᚋ取ࡾ組࡛ࢇいき
たい研究

1. ュ࣮ࣞタࣟࣆࢽ࣐
の冗長性活ࢺࢵ࣎
用制御，弾性閉
࣮ࣝプࣟࢺࢵ࣎の
柔軟性制御

2. 3次元非接触精密磁

気駆動技術基࡙
く，微小粒子への
発生力および位置
制御の実現

3. 歩行支援装置，人
体の関節ࣜࣜࣅࣁ
装置等の福祉機器
の開発

1. 3次元磁気駆動の発展࣭応用：磁気感応性ࢆ有す
計測࣭制御弾性機能構造物の製作ࣟࢡイ࣐ࡿ

2. 弾性࣭冗長機構ࢆ応用した，可変剛性ࣆࢽ࣐ュ
࣮ࣞタの開発制御，アプࣜケ࣮ࢩョン

3. 多数のࣟࢺࢵ࣎群の力覚ࢆした協調動作の創
成，物体搬送への応用

1. お領域ࣟࢡイ࣐
けࡿ弾性࣭冗長機
構の解析࣭設計࣭
製作技術の発展

2. 人や環境の適ษ
実現ࢆ相互作用࡞
すࡿ弾性機構の力
覚処理技術の開発
 

 

http://www.mech.titech.ac.jp/~msd/jp，matsuura@mech.titech.ac.jp

3D磁気テ२ーق磁極・駆動コイঝك

弾性・冗長機構の解析・設
計技術と画像計測技術を応
用し，力覚情報प基づき人
や環境との的確ऩ相互作用
を実現すॊ機械३ステムや，
ঘー२インタইェースの開
発を目指します．日常ス
ケーঝप加えマクটスケー
ঝの事象も取ॉ扱います．

代表的研究例

機械工学 機械システム，ロボット 弾性・冗長機構，精密磁気駆動，画像計測

機械系 助教 松浦 大輔

可変剛性マニআগঞータ




