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研究シーズの概要 

積載物を球面体で支持し、転がすことにより、荷重の大半を地面へと逃がし、少ない力で大きな揺動を実現可能なモ

ーションプラットフォームを研究・開発しています。 

研究シーズの詳細 

積載物を球面体で支持することにより、積載物

の重心が下がり、起き上がりこぼしのように、転

がしても元に戻ろうとする復元力が働きます。こ

れにより、簡易な仕組みで積載物を少ない力

（150W）で大きく（±26°）揺動させること

が可能です。 

 

二軸のシリンダ制御によってロール・ピッチ方向

に±0.6G で揺動させることが可能です。 

 

映像や移動ロボット等と組み合わせることによ

り、自宅にいながら旅行気分を味わったり、体

幹トレーニング、乗馬療法、第一人称視点で

ロボットを自身の操作に応じて制御すること等

が可能です。 

 

ドライビングシミュレータへの応用、歩行装置と

の組み合わせも可能です。 

 

 

  

想定される用途・応用例 

◆ゲーム・エンターテインメント、バーチャル観光・美術館・博物館・展示会等 

◆リハビリテーション、体幹トレーニング、技能訓練、避難訓練、交通安全、各種シミュレーション 

◆ドローン等の移動ロボット制御等 

セールスポイント 

従来装置よりも大きな揺動を低コストかつ高精度に実現できます。簡易な仕組みなので従来よりも大幅に安価で実現

可能です。 
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