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２方向駆動装置
バックラッシュを低減し、出力精度を高めること
が可能

従来、ロボットアームの関節などの駆動機構として、1つの関節で複数方
向への駆動を可能にするために、コニカルギアなどを用いた駆動装置が開発
されている。このような駆動装置を利用することにより、ロボット アームの関
節等の小型化や高機能化を図ることができる。しかし、回転方向を変換す
る際に歯車を用いているため、バックラッシュにより出力に誤差が生じてしま
うという課題があった。また、小型化すると、大きいトルクを伝達するのが困
難になるという課題もあった。

本発明によって、バックラッシュを低減して出力精度を高めることができ、小
型化しても比較的大きいトルクを伝達することができる2方向駆動装置を
提供することが可能になった。本発明は、支持部と、回転支持体と、複数の
突出部を有し、各突出部の先端部がスライド移動することにより、内側回転
体が回転するよう構成されていることを特徴とする。この構造 によって、バック
ラッシュを低減して出力精度を高めることができ、小型化 しても比較的大き
いトルクを伝達することができる２方向駆動装置を提供することができる。
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突出部先端のスライド移動によって出力精度を高める

応用例

11.支持部
12.回転支持体
13.内側回転体
14.外側回転体
15.内側駆動手段
16.外側駆動手段
21.支持部本体
22.上部支持体
23. ロール回転体
24.環状取付部
25.第１突出部
26.第２突出部
27.第１スライド溝
28.第２スライド溝
29. フランジ部
30.伝導歯車
31.32.33.34.ベア
リング
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