
義手の機械設計と性能仕様：レビュー 

→ミケランジェロハンドは、複数の関節を有するハンドの中で最も強い把持力 
  がある 
→ミケランジェロハンドの利点は、全ての機能的な把持パターンを可能にする、  
  トランスミッションを備えたアクチュエーターの数が少ない事である 
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対象：       なし（技術上の比較） 

技術的側面における様々な比較 

個体群 

研究デザイン 

結果 

項目 評価法 ミケランジェロハンド、ヴィンセントハンド、i-Limb、i-
Limbプラス、bebionic、bebionic v2の比較 

評価* 

技術的側
面 

拇指デザインと運動学 
（著者の提案） 

義手の重さ（制御機構、グローブ、電子部品など含む）
は、500g以下である必要がある。ミケランジェロハンド
は420gだが他の義手はより重い。従ってミケランジェロ
のみ基準を満たしている。 
  

+ 

シンプルで強靭な運動学的設計をした指が好まれる。
全てのハンドが基準を満たしている。 
  

0 

拇指の内転力。全てのハンドが基準を満たしている。 
  

0 

ブラシ式モーターの代わりに、ブラシレスモーターの使
用。全てのハンドが基準を満たしている。 
  

0 

掌面掴みにおいて最大ピンチ力が65N。ミケラんジェロ
のみ基準を満たしている。 
 

+ 

高機能義手では230゜/s が達成されるべきであるが、
115゜/s は最小許容速度である。 
 

n.a 

ハンドの技術的デザインにおける仕様は、様々な方法
で実現が可能である。 
  

n.a. 

*評価の表示について：変化なし（0）、プラスの傾向（+）、マイナスの傾向（-）、顕著な結果（++/--）、範囲外（n.a） 



ここにリストされた経験則は、筆者が一般的な意見として規定する事に自信のある、
機械設計の基準に焦点をあてている。そのため本研究で前述した全ての機械設計
の基準について述べている訳ではない。 
しかしながら、このリストは義手ハンドの機械設計者が参照可能である充分な基礎
を提示する。（Belterなど、2011） 
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