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研究の目的・背景：
水道管の多くは耐久年数を越え配管検査が急務である。
複雑な配管内での移動は柔軟でスリムなロボットが望
ましい。そこで、走破能力の向上や回収の容易さを考
慮し、無加圧時に直線状態になる検査ロボットの開発
をめざし，伸長型柔軟空気圧アクチュエータの軸方向
弾性/剛性繊維拘束により、とぐろ巻き運動1)で管を
保持しつつ推進できる検査ロボットこのアクチュエー
タを使用してロボット本体のスリム化と低コスト化を
実現する。
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アピールポイント：
バイオ系の汚れの付着を想定して、一部「使い捨て可
能な推進機構」を有する、複数の径に対応できる配管
検査ロボット

期待される効果・応用分野：

つながりたい分野：
空気圧産業分野
配管検査分野
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本 研 究 で は 、 伸 長 型 柔 軟 空 気 圧 ア ク チ ュ エ ー タ
(EFPA)に軸方向拘束機構を搭載したアクチュエータ
を配管検査ロボットに使用することで50A～100Aなど
の異径配管の走破が可能になることが期待される。ま
た、配管検査などに使用されるロボットは高額である
ことが多い。そのため、使い捨て可能なほど低コスト
で製作できる機構を開発することで配管検査の促進に
つながると考えられる。

軸方向に拘束することでとぐろ動作
と伸長動作の実現が可能
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配管検査ロボットのスリム化と低コスト化

図１ 従来の配管検査ロボット

・ EFPAを複数本使用してい
ることで重量が増加

・ 走破可能な配管内径に限り
がある

・ 複数の電磁弁を使用するこ
とによる高額化

図2 EFPAの軸方向拘束機構

図３ 解析モデル

低コストなため使い捨てが可能

図４ 試作した配管検査ロボット

図５ 異径配管の走破実験風景

・ ５０A～１００A規格配管の走
破が可能

・ 拘束パターンを変えずに配
管内の走破が可能

・ 電磁弁の使用数を減らすこ
とで低コスト化を実現

水道管⇒水にさらされた悪環境

錆＆腐食(50年後)  バイオ系の汚れ
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