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【手続補正書】
【提出日】平成28年8月29日(2016.8.29)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　ロボット装置に使用されるロコモーションシステムであって、
　マイクロピラーの第１のアレイであって、前記第１のアレイは、少なくとも第１のマイ
クロピラーを含む、マイクロピラーの第１のアレイと、
　マイクロピラーの第２のアレイであって、前記第２のアレイは、少なくとも第２のマイ
クロピラーを含む、マイクロピラーの第２のアレイと、
　前記第１のアレイ及び前記第２のアレイの前記マイクロピラーの各々に関連付けられた
制御回路と、
　前記制御回路の各々に動作可能に連結されたコントローラであって、前記コントローラ
は、前記ロボット装置を所定の方向に動かす順番で、前記第１のマイクロピラー及び前記
第２のマイクロピラーを選択的にアクティブ化するように構成されており、前記第１のマ
イクロピラー及び前記第２のマイクロピラーは、前記コントローラによりアクティブ化さ
れたときに、曲がる、コントローラと、を備えるロコモーションシステム。
【請求項２】
　前記制御回路は電圧制御回路を備え、前記電圧制御回路に電圧が印加されることにより
前記マイクロピラーがアクティブ化される、請求項１に記載のロコモーションシステム。
【請求項３】
　前記第１のマイクロピラー及び前記第２のマイクロピラーは、アクティブ化されると、
前記印加された電圧とは反対方向に曲がり、非アクティブ化されるとまっすぐになる、請
求項２に記載のロコモーションシステム。
【請求項４】
　前記第１のマイクロピラー及び前記第２のマイクロピラーは、圧電材料及び形状記憶合
金の少なくとも一方から作製される、請求項１に記載のロコモーションシステム。
【請求項５】
　前記第１のアレイの少なくとも一つのマイクロピラー、及び前記第２のアレイの少なく
とも一つのマイクロピラーは、同時にアクティブ化され、前記ロボット装置を前記所定の
方向へと動かす、請求項１に記載のロコモーションシステム。
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【請求項６】
　各制御回路は、マトリックスに構成された複数の導電線に連結されており、電圧及び接
地が、選択的に、前記複数の導電線に印加され、前記第１のマイクロピラー及び前記第２
のマイクロピラーをアクティブ化する、請求項１に記載のロコモーションシステム。
【請求項７】
　前記マトリックスは、アクティブマトリックスアレイである、請求項６に記載のロコモ
ーションシステム。
【請求項８】
　ロボット装置であって、
　プラットフォームと、
　前記プラットフォームに連結されたロコモーションシステムであって、前記ロコモーシ
ョンシステムは、
　　複数のマイクロピラーのアレイであって、各アレイが少なくとも一つのマイクロピラ
ーを含む、複数のマイクロピラーのマイクロピラーアレイと、
　　前記複数のマイクロピラーのアレイの前記マイクロピラーの各々に関連付けられ
た制御回路と、
　　前記制御回路に動作可能に連結されたコントローラであって、前記コントローラは、
前記マイクロピラーの各々を、前記プラットフォームを所定の方向に動かす順番で、選択
的にアクティブ化するように構成されており、前記マイクロピラーの各々は、前記コント
ローラによりアクティブ化されたときに、曲がる、コントローラと、を含むロコモーショ
ンシステムと、を備えるロボット装置。
【請求項９】
　前記マイクロピラーは、前記プラットフォームの長さを下って順番に、連続してアクテ
ィブ化される、請求項８に記載のロボット装置。
【請求項１０】
　前記制御回路に電圧を印加し、少なくとも一つの所定のマイクロピラーをアクティブ化
するように構成された電源をさらに備える、請求項８に記載のロボット装置。
【請求項１１】
　前記電源は、前記プラットフォームから遠隔しており、有線リンク及び無線リンクの少
なくとも一方によりロボット装置に電力を供給する、請求項１０に記載のロボット装置。
【請求項１２】
　電力は無線通信によりロボット装置に供給される、請求項１１に記載のロボット装置。
【請求項１３】
　前記マイクロピラーは、アクティブ化されると、印加された電圧とは反対の方向に曲が
り、非アクティブ化されるとまっすぐになる、請求項１０に記載のロボット装置。
【請求項１４】
　前記プラットフォームに連結され、前記ロボット装置の周囲の条件に関するデータを収
集するように構成された機器をさらに備える、請求項８に記載のロボット装置。
【請求項１５】
　前記制御回路の各々は、マトリックスに構成された複数の導電線に連結されており、電
圧及び接地が、選択的に、前記複数の導電線に印加され、前記マイクロピラーをアクティ
ブ化する、請求項８に記載のロボット装置。
【請求項１６】
　プラットフォームと、プラットフォームに連結されたロコモーションシステムとを含む
ロボット装置の制御方法であって、ロコモーションシステムは、マイクロピラーの第１の
アレイ及びマイクロピラーの第２のアレイと、前記アレイの各マイクロピラーに関連付け
られた制御回路と、制御回路に動作可能に連結されたコントローラと、を含んでおり、前
記方法は、
　前記アレイのマイクロピラーのうちの少なくとも一つを選択することと、
　前記ロボット装置を所定の方向に動かすために、前記少なくとも一つのマイクロピラー
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をアクティブ化すること、を含み、前記少なくとも一つのマイクロピラーをアクティブ化
することは、前記少なくとも一つのマイクロピラーを曲げることを含む、方法。
【請求項１７】
　前記少なくとも一つのマイクロピラーをアクティブ化することは、少なくとも一つのマ
イクロピラーが、印加された電圧とは反対方向に曲がるように、制御回路に電圧を印加す
ることを含む、請求項１６に記載の方法。
【請求項１８】
　前記電圧を印加することは、プラットフォームから遠隔しており、かつプラットフォー
ムと有線及び無線の少なくとも一方によりリンクした電源から電圧を供給することを含む
、請求項１７に記載の方法。
【請求項１９】
　前記少なくとも一つのマイクロピラーをアクティブ化することは、電圧及び接地を、選
択的に、各制御回路に関連付けられた複数の導電線に印加することを含む、請求項１６に
記載の方法。
【請求項２０】
　前記マイクロピラーのうちの少なくとも一つを選択することは、各アレイから同時に一
つのマイクロピラーを選択することを含む、請求項１６に記載の方法。
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