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１．はじめに[1] 
ロボットテクノロジーの分野において，日本は優れ

た歴史を持つと言われている．これは江戸時代のから

くり人形を筆頭に機械仕掛けの時計など細かい部品を

使って丁寧に作られている．また，現在までの産業用

ロボットの世界的なシェアを考えると日本のひとつの

文化であると言えるかもしれない．さて，このロボッ

トテクノロジーも産業用から医療・福祉分野への展開

が加速されている．生活支援という形でペットロボッ

トも開発が盛んである． 

我々は早稲田大学大学院および上海交通大学と共同

で本の読み聞かせロボット「二宮くん」を開発してい

る（図１）．「二宮くん」は子供形のロボットで頭部

にテレビカメラを搭載しており，このカメラからの映

像は内部ＰＣで画像解析されて文字を認識する．さら

に，左右のハンドを利用してブックスタンドに配置し

てある書籍のページをめくることができる（図２）． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図１ ブックリーダーロボット「二宮くん」 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図２ 「二宮くん」によるページめくり 

 

しかしながら，つぎの２つの問題点を把握している．． 

A) 強引な動作と材質が金属であるため書籍を傷

つける． 

B) 吸引によるページめくりでは，動作に違和感が

ある． 

加えて，近年流行している，Apple iPadや Amazon  

Kindleのような電子書籍リーダーには対応していない．

そこで本稿では，電子書籍リーダーを操作できるよう

なワイヤ駆動式２指ハンドについて述べる． 

 

２．システム構成[2] 
本稿で述べているワイヤ駆動式２指ハンドの構成

について述べる． 

本システムは，２指ハンド本体，ワイヤを操作する

ためのマイコン回路，ハンドの操作を行うＰＣの３つ

のユニットからなる（図３）．２指ハンド本体の動作

指令はＰＣから与えられ，マイコン回路がその指令に

もとづいて，接続されたステッピングモータを動作さ

せる． 

モータは３式用いており，それぞれ２指の操作およ

び本体の旋回を行う．指先の動作はモータに取り付け

られているワイヤを伸縮することによって行う． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３ システム構成 

 

３．試作機による可能性の検討[3] 

 単にワイヤを伸縮することによって指先の開閉が可

能であるか，操作が可能であるか，など，問題点など

の把握を行うために簡単な試作機を作成し動作を行わ

せた（図４）．試作機のモータなどの仕様は２．に述べ

たとおりである． 

 動作実験によって得られた良好な点を下記に示す． 

 （Ａ）ギア特有のバックラッシュによるずれがなく

なり位置決め精度が向上した 

 （Ｂ）衝撃が軽減されなめらかな動作が実現できた 

また逆に問題点をつぎに示す． 

 （Ａ）ワイヤ伝達に対する機構が不十分であった（引

っかかるなど） 
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 （Ｂ）駆動指の復元力として利用したスプリングの

力が弱い箇所が存在した 

これらの得られた結果から再度設計を行って，２指

システムを製作した． 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図４ 試作した２指ハンド 

 

４．２指ハンドシステム 
 新規に設計した２指ハンドのスケルトンを図５に示
す．本体の素材は，アクリルよりも合成の高い，ポリア
セタールを使用している．これは，ワイヤ駆動のトルク
の問題やタッチパネルの損傷防止を考慮した結果であ
る． 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図５ スケルトン図 

ワイヤの動力の伝達効率を向上させるために指関節
部分にプーリを設けた．バネの復元力不足を勘案して１
つの指にワイヤを２本使用して交互に牽引することに
した．したがって，スプリングは使用していない．また，
電子書籍リーダーの静電容量式タッチパネルが操作で
きるように，指先に図６に示すようなワイヤを接続した
タッチペンを装着した． 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図６ ハンド指先 

タッチパネルの操作状況を図７に示す． 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図７ パネルの操作状況 

 

５．おわりに 

 本稿では，静電容量式タッチパネルを操作するため

のワイヤ駆動式２指ハンドのシステム構成および試作

機による準備実験について述べた．タッチパネルの操

作については，試作機を用いた動作実験でその有効性

を確認できている．今後は，さらに柔らかい動作がで

きるように機構などを改善する予定である． 
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