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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第１部門第２区分
【発行日】令和1年5月30日(2019.5.30)

【公表番号】特表2018-519868(P2018-519868A)
【公表日】平成30年7月26日(2018.7.26)
【年通号数】公開・登録公報2018-028
【出願番号】特願2017-557121(P2017-557121)
【国際特許分類】
   Ａ６１Ｆ   2/54     (2006.01)
   Ｂ２５Ｊ  15/08     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ａ６１Ｆ    2/54     　　　　
   Ｂ２５Ｊ   15/08     　　　Ｊ
   Ｂ２５Ｊ   15/08     　　　Ｋ

【手続補正書】
【提出日】平成31年4月17日(2019.4.17)
【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】
　人工手用の手の平ユニットであって、
　手の平ユニット本体部（７０）と、
　前記手の平ユニット本体部（７０）により保持されたモータ（６８）と、
　前記手の平ユニット本体部（７０）により保持され、かつ前記モータ（６８）によって
同時に駆動される低圧油圧ポンプ（７４）及び高圧油圧ポンプ（７６）を含む油圧ポンプ
アセンブリ（７２）と、
　前記手の平ユニット本体部（７０）により保持され、かつ前記低圧油圧ポンプ及び前記
高圧油圧ポンプの両油圧ポンプ（７４、７６）に接続された油圧回路とを備え、
　前記油圧回路は、
　前記両油圧ポンプの各吐出側を、前記人工手用の１または複数の油圧アクチュエータに
接続する低圧形態と、
　前記低圧油圧ポンプの吐出側と前記油圧アクチュエータとの接続を遮断し、油圧流体を
前記低圧油圧ポンプ（７４）の吸込側に再循環させるとともに、前記高圧油圧ポンプ（７
６）の吐出側と前記油圧アクチュエータとの接続を維持する高圧形態とを有し、
　指を閉じる把持動作中に、油圧系内の圧力が増加して予め定められた閾値を超えたとき
に、前記低圧形態から前記高圧形態に自動的に切り替えるように構成されたことを特徴と
する手の平ユニット。
【請求項２】
　前記油圧回路を前記低圧形態から前記高圧形態に切り替えるための圧力制御機構（８６
）を備えていることを特徴とする請求項１に記載の手の平ユニット。
【請求項３】
　前記低圧油圧ポンプ（７４）の吐出側は、前記低圧油圧ポンプ（７４）から前記高圧油
圧ポンプ（７６）に向かう流れを許す一方向バルブ（８６）を介して、前記高圧油圧ポン
プ（７６）の吐出側に接続されており、
　前記低圧油圧ポンプの吐出側は、前記一方向バルブ（８６）を介して、前記低圧油圧ポ
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ンプの吸込側に接続されていることを特徴とする請求項２に記載の手の平ユニット。
【請求項４】
　前記一方向バルブ（８６）は、任意選択で指を開く動作中に前記油圧流体が前記油圧回
路を逆方向に流れることを可能にするために、双方向流れのために開状態に維持できるよ
うに構成されたことを特徴とする請求項３に記載の手の平ユニット。
【請求項５】
　前記一方向バルブ（８６）は、電磁制御バルブを含むことを特徴とする請求項２または
３に記載の手の平ユニット。
【請求項６】
　前記モータ（６８）は、可変速モータ及び／または可逆モータを含むことを特徴とする
請求項１ないし５のいずれかに記載の手の平ユニット。
【請求項７】
　複数の油圧アクチュエータを備えており、
　前記油圧回路は、前記複数の油圧アクチュエータ内の前記油圧流体の圧力を均一にする
ために、前記各油圧アクチュエータの加圧側及び吸込側が互いに接続されるように構成さ
れたことを特徴とする請求項１ないし６のいずれかに記載の手の平ユニット。
【請求項８】
　前記油圧アクチュエータの数は、前記人工手の指（１６、１８、２０、１４）の数より
も少なく、
　任意選択で、
　当該手の平ユニットは、小指専用の前記油圧アクチュエータを備えておらず、かつ、任
意選択で薬指専用の前記油圧アクチュエータも備えていないか、
　あるいは、
　専用の前記油圧アクチュエータを有していない指は、それに隣接する、かつ専用の前記
油圧アクチュエータを有している指に弾性的に結合されている、
　ことを特徴とする請求項１ないし７のいずれかに記載の手の平ユニット。
【請求項９】
　前記油圧ポンプアセンブリ（７２）は、前記高圧油圧ポンプ（７６）及び前記低圧油圧
ポンプ（７４）の両油圧ポンプを含む単一ユニットであり、
　前記単一ユニットは、当該手の平ユニット内に設けられた単一のポンプチャンバ（８０
）内に収容されるように構成されたことを特徴とする請求項１ないし８のいずれかに記載
の手の平ユニット。
【請求項１０】
　前記油圧ポンプアセンブリ（７２）は、当該手の平ユニット内で、外部環境からシール
されている、
　及び／または、
　前記油圧ポンプアセンブリ（７２）は、前記両油圧ポンプ間にシャフト用の油圧軸シー
ルを有し、かつ前記両油圧ポンプのポンププレート間にはシールを有していない、
　ことを特徴とする請求項１ないし９のいずれかに記載の手の平ユニット。
【請求項１１】
　前記両油圧ポンプ（７４、７６）は、前記モータ（６８）により駆動される単一のポン
プ駆動シャフトによって駆動され、
　任意選択で、
　前記モータ（６８）により駆動される前記ポンプ駆動シャフトは、前記両油圧ポンプの
一方のポンプを貫通して他方のポンプに達しているか、
　あるいは、
　前記ポンプ駆動シャフトは、前記低圧油圧ポンプを駆動する低圧部分と、前記高圧油圧
ポンプを駆動する高圧部分との２つの部分に分割され、かつ、前記２つの部分間に軸方向
遊びが設けられている、
　ことを特徴とする請求項１ないし１０のいずれかに記載の手の平ユニット。
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【請求項１２】
　前記油圧ポンプアセンブリ（７２）は、複数のポンププレートを互いに組み合わせ、組
み合わせた前記複数のポンププレートを前記油圧ポンプアセンブリ（７２）の長さ方向に
貫通させたボルト（１０２）で固定することにより組み立てられる、
　及び／または、
　前記油圧ポンプアセンブリ（７２）は、略円筒状形状を有し、当該手の平ユニット内に
設けられた円筒状形状を有するポンプチャンバ（８０）内に挿入して密封できるように構
成されている、
　ことを特徴とする請求項１ないし１１のいずれかに記載の手の平ユニット。
【請求項１３】
　前記手の平ユニット本体部（７０）は、前記油圧回路及び前記油圧ポンプアセンブリ（
７２）を含む全ての油圧部品を収容するための密封された筐体を形成することを特徴とす
る請求項１ないし１２のいずれかに記載の手の平ユニット。
【請求項１４】
　前記手の平ユニット本体部（７０）は、単一部材から形成されており、
　任意選択で、
　前記油圧回路のための全ての油圧接続は、前記手の平ユニット本体部（７０）を構成す
る単一部材内に設けられた流路により形成される、
　ことを特徴とする請求項１ないし１３のいずれかに記載の手の平ユニット。
【請求項１５】
　人工手であって、
　上記の請求項１ないし１４のいずれかに記載の手の平ユニットと、
　人工指（１６、１８、２０、１４）とを含み、
　任意選択で、
　前記人工指（１６、１８、２０、１４）は、前記手の平ユニットの前記油圧アクチュエ
ータによって駆動されるように構成された機械式継手を有する、
　ことを特徴とする人工手。
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