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要旨

バーチャルリアリティ（Virtural Reality: VR）技術の急速な普及に伴い，教育，医療，エンタテインメントな
どの分野で注目を集めている．そこで，視聴覚に加えて触覚のモダリティを利用して身体的な没入感を
高める触力覚提示装置が数多く研究されている．触力覚提示装置は，バーチャルオブジェクトの物体
表面の質感や，オブジェクトからの反力などをアクチュエータを用いて再現し，オブジェクトがそこにある
かのように感じさせる装置である．可搬な装着型の触力覚提示装置においては，長時間の使用に耐えう
る「軽量性」と，リアリティのある力覚再現に必要な「高出力」の両立が求められるが，これらはトレードオ
フの関係にあり，モータなどの既存手法では十分な軽さと高出力を実現することが課題であった．また，
剛体のような硬い接触感と弾性体のような柔らかい物体の弾力感の両方を，小型軽量な力覚提示装置
を用いて高品位に提示することは困難であった．本研究では，これらの課題を解決するため，空気圧人
工筋肉と空気圧ブレーキを組み合わせたハイブリッド駆動による外骨格型力覚提示装置を提案する．
本手法は，空気圧人工筋肉によるアクティブフィードバックで柔軟な弾性力を，空気圧ブレーキによる
パッシブフィードバックで高精度かつ強力な剛体感を提示するものである．これにより，ウェアラブルデ
バイスに求められる小型軽量性と高出力密度を両立しつつ，多様な力覚表現を実現することを目指
す．提案手法に基づき，小型軽量な空気圧ブレーキ機構を設計・開発し，空気圧人工筋肉とともにひと
つの力覚提示システムに統合した．試作デバイスの物理特性評価として，ブレーキ機構の制動力およ
び応答速度，空気圧人工筋肉の出力特性および応答特性を計測した．


