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サブミリ〜ミリスケールのアクチュエータ研究はブルーオーシャン
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マイクロ超⾳波モータの開発
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今後の⽬標

マイクロ超⾳波モータの関連技術

フレキシブル超⾳波モータ

超極⼩部品のアセンブリ技術ハイスピードカメラを⽤いた画像計測

超極⼩部品のものづくり技術

回転センサ
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マイクロ超⾳波ミキサ―

マイクロ超⾳波モータの強み

本研究室では、新しいアクチュエータ、機構、センサなどの創造的かつ基礎的な研究開発や、それらの技術
を⽤いて、体内で治療できる医療ロボット、⼩さな⽣き物を模倣した⽣体模倣ロボット、より精巧な動きが
できるロボットハンドやマニピュレーションなどへの応⽤を⽬指した研究開発に取り組んでいます。



例１サブミリスケール超⾳波モータ

0 s 4 s 10 s 17 s 22 s

26 s 29 s 34 s 38 s 45 s

全⻑: 40mm
質量: 1.7g
速度: 
12mm/s

インセクトスケールロボットインセクトスケールロボットマイクロ遊星ギア

直径: 2mm
⻑さ: 6mm
ギア⽐: 64

例２ インセクトスケールロボット
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構成部品開発
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AE = 44.8 Vp-p, fE = 4.2MHz

トルク5.4nNm

ステップ応答

ギア付きマイクロモータは⼩型ロボットを駆動するの
に⼗分なトルクを出せる．尺取り⾍の動きを模倣した
ロボットは，粘着⼒を⽤いて壁⾯・天井の移動に成功．

超⾳波モータの超⼩型化に取り組んでいる．その⽬標
は，世界最⼩級のモータサイズ0.25〜0.5mmである．
現在までに，試作および駆動に成功している

試作したステータ

実験装置・⽅法

例３ ⼩型リニア超⾳波モータ
超⼩型カメラのピント調節やズーム機能を実現するためには，
⾼推⼒で微⼩な動作が可能なリニアモータが必要である．⼩
型でも⼗分な性能を発揮する新たなリニア超⾳波モータ開発
に取り組んでいる．

例４ 直動揺動超⾳波モータ
⼿術や電⼦部品の組み⽴てには，エンドエフェクタの精密な位
置決めが求められる．このため，⼩型マニピュレータに搭載可
能で，平⾯⼆⾃由度の動作を実現するアクチュエータの開発
に取り組んでいる．
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開発したモータは，⼆つのスライダ
を同時に直動させ，スライダに取り
付けられたリンク機構の先端が直
動もしくは揺動を⾏う．この動作の
組み合わせにより，垂直および⽔
平の動作が可能となる．
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マイクロリニア超⾳波モータ
サイズ: 1.6×1.6×0.3 mm

実⽤的な推⼒を発揮する世界最⼩クラス
のリニアモータである．⼩型デバイスへの応
⽤を⽬指している．

推⼒:7.6 mN, 速度:90 mm/s

薄型リニア超⾳波モータ
サイズ: 4.5×4.5×0.9 mm
推⼒:16 mN, 速度:81 mm/s
ステータが薄くなるように設計されているた
め，スマートフォンなどの厚さに制限のある
デバイスに適している．

⽴⽅体型リニア超⾳波モータ
サイズ:2.6×2.6×2.2 mm
推⼒:16 mN, 速度:81 mm/s
従来のリニア超⾳波モータと⽐較して，ス
テータを短く設計することができる．⾼い推
⼒と約１μmの微⼩な動作が可能である．

開発したモータ
スライダ


