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研究シーズの概要 
複数のエアジェットを物体に吹き付けることで、平⾯上または空間中の物体の位置や姿勢を非接触に操作します。 

研究シーズの詳細 
◆研究例◆  
 複数のエアジェットノズルの噴出量と角度を調整し物体に
吹き付けることで、物体を柔らかく包み込む感覚で操作で
きます。 
 平⾯上物体は⾃由度数に応じたエアジェットで物体拘
束します。（図１） 
 空間上物体はコアンダ効果を活⽤して⼀本のノズルで並
進３⾃由度を操作します。空間中のリレー搬送やピッチと
キャッチ動作も可能です。（図２） 
 スチュワートプラットフォームのように、操作台に置かれた
物体の６⾃由度（３並進＋３回転）を制御可能で
す。 

図１ ４ノズルによる平⾯上複数物体の操作 

 
 

図２ ２ノズル間の空中リレー 
 

図３ 3 ノズルによる 6 ⾃由度プラットフォーム 
想定される⽤途・応⽤例 
◆軽量物体の非接触搬送装置 
◆3 次元物体デジタイズ装置 
◆VR・AR などアミューズメントシステム 

セールスポイント 
伝達機構が不要・視野を遮らない・安全・装置レイアウト変更が簡単。 
特許出願済み。（特願 2017-080036、特願 2019-084127） 
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