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Research Abstract

本研究は,⼿⾸のように曲がり,かつ曲がった軸内で回転が可能なマイクロ鉗⼦を開発し,内視鏡先端⼿術や脳外科⼿術における活⽤をめざすものである.前年度試作
した成果をもとに,マイクロ鉗⼦の操作機構の製作,操作システムの製作を進め,操作実験を⾏った. 
1. 屈曲軸内回転を⾏うマイクロ鉗⼦の製作:昨年度製作が容易な2倍サイズの屈曲回転マニピュレータを試作したが,1本のワイヤによる屈曲機構では剛性が不⼗分
であった.今年度は,2本のワイヤを⽤いて屈曲を⾏う屈曲回転マニピュレータを考案した。昨年度は,多関節機構を⽤いて,屈曲チューブを製作したが,剛性確保のた
めには,弾性変形機構を採⽤することが望ましいと判断し,本年度は,⼀⽅向に屈曲する弾性変形パイプとスプリングの組み合わせ構造を考案した.内視鏡⼿術への適
⽤をめざして,太さ3mmサイズの屈曲軸内回転鉗⼦を設計・製作した. 
2. 駆動機構の改善:昨年度製作した駆動機構の中で,2本のワイヤによる屈曲操作ができる構造に変更するとともに,屈曲のためのトルクを検出するセンサを設計・製
作した.また屈曲軸内回転をする際のトルクを検出するセンサも設計・製作して取り付けた. 
3. 操作実験による評価:製作したシステムを⽤いて,操作実験を⾏った.その結果製作した屈曲回転機構が有効な動きをすることを確認し,考案した弾性変形による機
構の適切性を確認した。ただしさらに剛性と耐久性の向上を図る必要性もあることが分かった。
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