
集積機械知能研究室　平井研究室
http://www.ritsumei.ac.jp/se/~hirai/

水中ビジョン

マイクロパーツフィーダ

生体組織モデリング

柔軟物操作

MRI による内部変形センシング
と非一様生体組織のモデリング
（滋賀医科大学，田中研と共同）

人の指のように柔らかい指
による巧みな物体操作

柔軟指操作

集積機械知能研究室では，力学を基礎とする機械システムの知能化に関する研究を進める

ロボットハンドによるカーボン
ファイバーやフレキシブル基板の
操作（大日本スクリーン製造，
東レエンジニアリングと共同）

琵琶湖の水中生物の
ビジョンによるトラッキング

（川村研と共同）

マイクロ加工した表面による
マイクロパーツの振動輸送と
そのマイクロダイナミクス

（札幌市立大，Northwestern 大と共同）

テンセグリティロボット
テンセグリティ構造を持ち
転がり跳ねるロボット

水中で物体を操作する
ハンドと制御則

（JAMSTEC と共同）

水中柔軟指ハンド

マイクロ空気圧システム
マイクロ空気圧弁と駆動回路に
よる人型ハンドの駆動と制御

触覚センシング
触覚を感知するセンサとセンシング
アルゴリズム（牧川研，三菱電機，
ニューヨーク州立大学と共同）

メンバー　助手：1名　PD ：1 名　DC：４名　M2：6名　M1：9名　B4： 9 名
場所　個人研究室：イースト 4F　院生室：イースト 4F　実験室：エクセル 3 ２F


