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概要 
本技術は小型で多自由度動作が可能なインチワームによって、位置姿勢の計測と制御

を可能にします。圧電アクチュエータはマイクロメートル以下の微小な動作を行うこと

ができますが、その動作はマイクロメートル以下と非常に小さいです。圧電アクチュエ

ータを用いたインチワーム型移動機構の動作範囲は広いのですが、単体のインチワーム

の動作は1自由度に限られます。 
圧電アクチュエータの伸縮と電磁石の吸着開放のタイミングを制御することによって

多自由度動作が可能になります。これまでに6個の圧電アクチュエータを用いた並進３自

由度・回転3自由度の機構、3個の圧電アクチュエータを

用いた並進2自由度・回転1自由度機構を開発しており、

カメラ画像による位置姿勢の計測と制御が可能です。 
 

セールスポイント 

１．小形・低消費電力で、多自由度位置決めが可能。 

２．圧電アクチュエータを用いて精密微小動作が可能。 

３．インチワームの原理を用いて動作範囲が無制限。 

 

企業等での活用例、今後の展望等 

１．半導体製造装置・顕微鏡・精密加工装置などの産業基盤技術の開拓 

２．大ストローク、超高分解能・超精密位置計測制御装置の実現 

 

SDGs、ゼロカーボンへの寄与  

 本技術シーズは、小型生産システムの実現を目指し、占有スペースの低減、消費電力

の削減に役立ち、SDGs、ゼロカーボンの達成に寄与します。（SDGs目標 7番、9番） 
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図 6 自由度位置決め機構 
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