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適応的把持動作の研究
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本研究では,ロ ボットハン ドによる把持動作について,接触相―非接触相の境界領域

におけるセンシングの抱える問題点に着 目した.セ ンサベース トな把持動作において一

般的に用いられている視覚センサ と触覚センサの組み合わせによる手法では,ロ ボット

表面か ら数皿の至近距離に物体が接近 した際,ロ ボッ ト本体によるオクルージョンが生

じるため,認識の精度 。安定性に問題が生 じ,有効な情報のない状態で動作を行わなけ

ればならない .

その解決のため,数nlm程度の至近距離での物体位置の リアルタイムな検出を得意 とす

る 「近接覚」をロボットハン ドに導入する。

具体的手段 としては,ま ず赤外線の反射を利用 した距離センサであるフォ トインタラ

プタと抵抗素子マ トリクスを利用 した 「ネ ッ ト状近接覚センサ」をもとに,指先に装着

可能な小型・薄型なネ ッ ト状近接覚センサシー トを開発 した。これを装着 した指先パー

ツを試作 し基礎的な検出特性の確認を行つた後, 3指 8自 由度の多指ハ ン ドの制御シス

テム上に統合 したハン ドシステムの構築を行つた。これ らを用いて,刻々と変化する把

持対象物体 との位置関係 をリアルタイムに計測 し,セ ンサフィー ドバ ックによる位置 。

形状・運動に対する適応的把持動作を実装 し,そ の有効性の確認を行つた。
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