
過去の研究実績 現ᅾ、注力し࡚いࡿ研究 今後取ࡾ組࡛ࢇいきたい研究 

1. 原発メンテロ࣎ッࢺ 

2. 医用ソフࢺロ࣎ッࢺ 

3. ࣐イクロロ࣎ッࢺ 

4. MEMS 

5. ࣐イクロリアクタ 

 

1. 空気ᅽ人工筋肉の開発࡜ロ࣎ッࢺ関連応用 

2. ロ࣎ッࢺ用油ᅽアクチュエータ 

3. ࣏リ࣐アクチュエータࢆ用いた薄膜ロ࣎ッࢺ 

 

 

1. 空気ᅽ人工筋の身体サ࣏ーࢺ
機器への応用 

2. 油ᅽアクチュエータのタフロ
࣎ッࢺへの応用 

3. 機能性材料ࢆ用いたアクチュ
エータ開発 

 

 

 

③http://www-robot.mes.titech.ac.jp/home.html 

َ革新的なアクチュエータऋ革新的なロ
ボットを生ा出すُधいう姿勢द，新し
いアクチュエータभ研究開発ध，そभロ
ボット応用を進めथいऽす． 
 開発した空圧人工筋肉म東工大発भベ
ンチャー企業ऊら販売しथいऽす．多く
भ方ध協力しथ，こभ人工筋肉द新しい
システムを実現しथいऌたいध思いऽす． 

機械工学 ロボッॺ，アクチュエータ 
人工筋肉，ソフॺロボッॺ，マイクロロ
ボッॺ，フルーॻパワーアクチュエータ 
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