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概  要 

 

本技術は、梃子（てこ）の原理にヒントを得て、空間中の位置と姿勢（6自由

度）を精細に制御する方法とその原理を利用して開発した 6 自由度微小運動ス

テージである。これは、パラレルメカニズム方式のロボットが、運動の伝達方

向と力の伝達方向が 90度に近づいた劣可動特異点近傍において、微細な動き

や大きな出力が得られる原理を応用したものである。 

従来技術・ 

競合技術 

との比較 

（優位性） 

従来、6自由度の運動を得るには、1自由度駆動装置（単軸のアクチュエータ）

を積み重ねる方式が一般的であった。そのため、高精度や高出力を得るには、

駆動源自体の重量を考慮した過大な機構が必要であった。本技術では、駆動源

の大きさに対して、微細な運動と大きな力を得ることができる。 

本技術の 

有用性 

梃子（てこ）が、作用点と支点を十分に近づけた状態は、力点での動きを縮小

し、また出力を拡大する劣可動特異点近傍になる。本技術はこれを 6自由度機

構で具体化したもので、小さな動作量と大きな出力を得ることが可能である。

但し、本原理では、入出力関係が非線形であること、また、90 度の特異点状

態になってしまうと運動を失うこと、などへの配慮が必要となる。 

関連情報 

（図・表・写真等） 

 

アクチュエータの

運動方向と、力を

伝えるリンクを直

角に近く配置した

6 自由度パラレル

メカニズム例 

適用可能製品 
①精密な運動の応用として、顕微鏡下で試料を動かす顕微鏡用のステージ 

②大出力を得る応用として、金型などの重量物を位置姿勢決めする装置 
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微細に動き、大きな力を出せる 6 軸ステージ 
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