
ブレード 

固定ディスク 

可動ディスク 

Contact：神奈川大学 研究支援部 産官学連携推進課 

         E-mail: sankangaku-renkei@kanagawa-u.ac.jp 
           TEL: 045-481-5661（代表） 

  

神奈川大学 工学部 江上研究室 

アイリスロボットハンド 
Robot end effector by using iris mechanism.  

１．背景 Background 

  
 今日，ロボットは単機能から
複合機能へと進化してきてい
る．エンドエフェクタとしてのハ
ンド機構もできるだけシンプル
で，任意の形状の対象物の把
持ができる汎用性が求められ
ている． 

２．利点 Advantage 

   単一アクチュエータで駆動し，
さまざまな形状・重量の対象物
に対して，全方位からの均一な
把持が可能． 

３．技術 Solution 

  
 ヒューマノイド型ハンドでは機
構が複雑でアクチュエータも多
数必要であるが，シンプルで汎
用的な機構としてアイリス機構
を採用． 
 ハンドに適したブレードの形
状や溝の形状による動きを解
析・設計．3次元プリンタによる
ブレードを造形．複数ブレード
によるトルク把持制御の実現． 
  

４．用途 Application 

   産業用ロボットやサービスロ
ボットのハンドとして各種組付
け作業や搬送作業など． 
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