
・食品製造現場における、多品種少量生産ラインの自動化に活用可能です。
・ケーキなどの箱詰め作業や、スーパーマーケットやコンビニでの食品の品出し等への活用が想定されます。

・食品製造現場では、労働力不足により食品の箱詰め作業等の人員確保が困難な状況です。
・従来のソフトロボットハンドは、強度上の問題から薄くできず、使用できる場面が限られていました。

形状や柔らかさの異なる食品などを把持する
ソフトロボットハンドの強度や耐久性を向上させました。アピールポイント

発明の特長

活用に向けて

　ソフトロボットハンドは、シリコーンゴムなどの柔軟な樹脂で製造
され、空洞となっている内部をエアで加圧することで突起部が膨張
し、屈曲します。
　従来のものは、繰り返し駆動すると接着部から裂けて破損するな
ど強度上の問題があり、製品の隙間にハンドを差し込み把持できる
薄い形状とすることが困難でした。
　このため、構造を見直し強度や耐久性を向上させ、薄型のソフト
ロボットハンドを実現しました。

発明場実施許諾実績
登録日出願日

特許出願番号
特許権者
発明の名称

産業技術環境研究本部　工業試験場
令和４年３月１６日
特願２０２２－０４１８０９
道総研、立命館大学
把持装置およびその製造方法

□有り　　　■無し

基本情報

～食品などを柔軟に把持できる強度・耐久性に優れたソフトロボットハンド～
ソフトロボットハンド

キーワード：ロボットハンド、食品製造ライン

本発明を利用した
ソフトロボットハンド

ソフトロボットハンド
動作原理(従来技術)

ソフトロボットハンドの例
（従来技術）

試作品による食品の
箱詰めの様子

開放特許
地方独立行政法人

北海道立総合研究機構

・農作業、工事現場、ガーデニング等で幅広く活用可能です。
・スツールやベルトの素材については、用途に応じて耐久性等を考慮した検討が必要です。

作業や移動の邪魔にならず、着座位置が安定して
ずれない形状と装着方法を実現アピールポイント

発明の特長

活用に向けて

　農作業等のしゃがみ姿勢、正座姿勢におけ
る足腰の負担を軽減するため、身体に装着す
るスツールが使用されていますが、移動して座
り直すたびにスツールの位置がずれる、装着す
るためのベルト等が作業の動きを妨げるなど
の課題がありました。
　そこで、しゃがみ姿勢、正座姿勢での前屈動
作や、移動時の股関節動作を妨げず、着座位置
もずれにくいスツールの形状や装着方法を検
討し、作業効率を低下させずに足腰の負担を
軽減できる新しいスツールを開発しました。

発明場実施許諾実績
登録日出願日

特許出願番号
特許権者
発明の名称

産業技術環境研究本部　工業試験場
令和元年５月２８日
特願２０１９－０９８９５７
道総研
体重支持装置

□有り　　　■無し

基本情報

～作業性を損なうことなく、足腰の負担を軽減します～
しゃがみ姿勢や正座姿勢の負担軽減スツール

胴体側部で連結されている
ので、前屈動作を妨げない

前後のベルト長さを調整できるので、
体格や作業姿勢に応じて、最適な着
座位置を選択できる

股関節の屈曲・外転動作
を妨げないベルトの位置

キーワード：しゃがみ姿勢、正座姿勢、負担軽減、スツール

試作品

開放特許
地方独立行政法人

北海道立総合研究機構
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