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⼈と共存協調して作業するマニピュレータ
河合 俊和（かわい としかず）
ロボティクス＆デザイン⼯学部 ロボット⼯学科 教授

⽤途・応⽤分野：スタッフの省⼒化、マニピュレータ補助、外科⼿術

■研究シーズ概要

■研究シーズの特徴
内視鏡下⼿術において、執⼑医の第3の⼿となるマニピュレータ、マスタスレーブ制御、画
像認識を統合し、⼿術を⼀⼈で⾏うソロサージェリーシステムを医⼯連携で提案。
①マニピュレータ機構：機構的な仮想中⼼点、マニュアル駆動とモータ駆動の併⽤
②マスタスレーブ制御：PTP制御、CP制御、ミドルウェアORiN
③内視鏡画像認識：リアルタイム処理、無彩⾊の術具、三⾓形状の牽引臓器

キーワード：マニピュレータ、画像認識

内視鏡下⼿術への適⽤
マニピュレータ機構
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