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    The micro motion parallel mechanism utilizing near the Under Singularity area, where some

motions of mechanism are lost, has high resolution. However, this mechanism has some problems of

kinematics due to its principle. In this report, we arranged the kinematics properties of the

principle and show the clarified subjects. Moreover, we used that two inverse kinematics solutions

existed, and showed that working space was expandable.
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 １．緒言
近年，マイクロ・ナノテクノロジーの研究が活

発になるにつれ，顕微鏡下で物体を操作する微細

作業技術 1) が注目されている．著者らは，多自由

度で高い分解能を要求される顕微鏡用作業ステー

ジへの応用を想定し，パラレルメカニズム型微小

運動機構 2) 3) を開発している．試作機は，アクチ

ュエータが円弧状に駆動する 6 自由度回転型パラ

レルメカニズムの劣可動特異点近傍を有効に活用

する原理で，外観を図１に示す．本機構について

は，特許を出願４) している．

しかしながら，本機構は劣可動特異点近傍を積

極的に使い高い分解能を得ようとしているため，

制御上の課題がいくつか明らかになっており，こ

れらは動作領域など機構特性に大きく影響を与え

るものと考えられる．本報では，まずこれら特異

点近傍を使う運動学の特徴を整理し，それらに起

因する課題を整理した．また，テーブルの姿勢変

化を含めた動作領域について考察し，前述の課題

を有効に利用すれば，従来使われていなかった運

動学解を選択することで動作領域が増やせること

などを示す．

２．パラレルメカニズム型微小運動機構
の課題
２．１ 劣可動特異点での微小運動原理
まず課題整理のために，劣可動特異点近傍を使う

ことで微小運動が得られる原理を説明する．劣可動

特異点（Under Singularity）は，リンク機構におい

て入力運動に対し出力運動を失う状態である．こ

れは，力が出力不能になる過可動特異点（Over

Singularity）と違い，通過可能な特異点である．

パラレルメカニズムは，出力節の位置姿勢 e と入

力節の制御量 c の幾何関係を    f (   e  ce, c)=0 とする

と，微小運動関係を式(1)で表すことができる．
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