
慶應義塾大学の棒状振動子の縦振動と曲げ振動を用いた多自由度超音波モータ 

棒状振動子の縦振動 1 次モード（L1）と曲げ振動 2 次モード（B2）を利用して，球状回転子を直交 3

軸まわりに回転駆動可能な多自由度超音波モータを開発した。図のように，振動子の頭部は L1 モードに

よって z 軸方向に，2 つの B2 モードによって x あるいは y 軸方向に振動する。これら振動モードの固有

振動数を一致するように設計すれば，適切な時間的位相をもって各振動を組み合わせることによって振

動子頭部に x, y, z 各軸まわりの楕円運動を生成でき，これに接触した球状回転子は摩擦力によって 3 軸ま

わりに回転運動する。 

 

多自由度超音波モータの駆動原理 

 

 
マスター・スレーブ装置への適用 

 

図面／写真提供：慶應義塾大学 竹村研治郎 准教授 
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