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① ゴムの復元力を利用した簡便な3次元構造の形成手法
② 高エネルギー密度な人工筋肉、誘電エラストマアクチュエータとの統合が可能

２次元平面から簡便に立体メカトロニクス要素（構造・動作）を構成できる。

運送業界、包装、ウェアラブルデバイス（電気システムとの統合が要求される）

N. Hashimoto, H. Shigemune et al., Self-Assembled 3D Actuator Using the Resilience of an Elastomeric Material, Frontiers Robotics and AI, 2020.

② DEAとの統合による電動アクチュエータ

① 簡便な3次元構造の形成法

設計角度の異なる4つの試作機（左から60°,90°,120°,140°）

電動グリッパーへの応用

誘電エラストマアクチュエータ（DEA）

フレームは
３Dプリンタ
を用いて作製

print

実際の作製プロセス

ヒンジ部の設計によって角度を制御可能

作製方法

駆動の
様子
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