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（テーマ名） ヒトの機能を考慮した設計の提案 

 

（シーズ概要） 

 ヒトの機能を考慮した設計とは四肢の筋構成から得られる機構的機能を考慮したものづくりで

す．ヒトの四肢は単関節のみの駆動ではなく，二関節筋という二関節同時駆動源が存在します．

この二関節筋の機能を考慮に入れることで，ヒトの運動だけでなく，ヒューマンインターフェイ

スとしての効果が期待できます．以下のように，従来のロボットアーム先端は負荷に対してズレ

が発生しますが，二関節筋を考慮したリンク先端では負荷方向に追従することが理論的に明らか

にできます． 
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（研究成果の産業への展開例） 

 二関節筋の機能は主に動力伝達と制御機能です．この二関節筋と一関節筋を考慮することでヒ

トの特性を理解することができます．逆に，ヒトの機能をロボットなどにも応用することも可能

です．以下に応用例を示します． 

・ 産業用ロボットなどにヒトの特性を付加させる． 

・ ヒトが使いやすい位置や構造を見つける．など 
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