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　In the medical field, where future development is anticipated, medical robots have been increasingly adopted in order to 
realize a safe and secure remotely-connected society.
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ⅱ　灾ーム干渉灞低減しつつ広い動作範囲灞確Ǹす濞制御　矩灾ームは，図 3⒜に示す澨うに 1つの直動軸灞含む 8つの駆動関節灞持つ冗長灾ームとし，特異点や必要動作範囲涂克うことで，動作範囲灞確Ǹしつつ抄ーム同士の干渉灞低減してい宵．傷た，図 3⒝に示す澨うに抄ーム肘部の側方女し，ベ狻ド周βの助手や看護師涂動線灞広く取れ宵奨う配慮してい宵．

⑵　侾い安全克

ⅰ　購全克

　灾クチュエɛタお奨び入出力の制御涿，産業用ロ琄狻ト

で 培 盾 た 機 能 安 全 動 作 監 視 琹 玃 狻 ト 「 C u b i c - S ３ ） ß

モ ジ ュ ー ル 灞 設 歠 て 安 全 克

　 ① Ũ 瑦 琄 狻 ト 涂 動 作 廠 反 う 操 埵 庶 ， 各 灾 ー ム や オ ペ レ ー

し て い 宵 間 や 執 刀 医 欞3 D ビ ュ ー ア 廠 覗 い 遵 い 宵 間 だ 　 矩 鐿 56 ɭ 藴 二

う で ，

　 ① b 蒸 56 ≶ 惋 　 ① Ũ 瑦 妹 榛








