
慶應義塾大学の電界共役流体を用いたフレキシブル多指ハンド 

電界共役流体は直流高電圧の印加によって活発に流動するため，マイクロ液圧源としての利用が期待

できる。そこで，本流体を駆動源としたフレキシブル多指ハンドを開発した。本ハンドは，繊維強化チ

ューブで構成された指，湾曲アクチュエータを内蔵した掌，および各指と湾曲アクチュエータに圧力を

印加するために電極対によって構成され，内部は電界共役流体によって満たされている電極対に電圧を

印加すると指および湾曲アクチュエータの内圧が上昇し，多自由度の動作が可能である。 
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