
[E]まとめと今後の課題

多指ロボットハンド＋三軸移動機構

９６０試行（１０人×４８通り×２回）のヒトによる把握実験を行い，

　・１０種類の把握パターンを発見した．

　・大きく３つのグループに分類した．

　・把握環境と把握パターンの間の関係を統計により明らかにした．

・E90とE60の間にある滑り上げ限界角度の発見とメカニズムの解明

・ヒトによる把握パターンを元にした多指ロボットハンドによる把握戦略の設計と，実機による検証

・コイン形状微小物体を把握できる簡便な構造のハンド機構の開発と義手などへの応用
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高さ拘束あり Pattern-A/Bが消失

Pattren-D(Sliding Gp.)
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高さ拘束の有無によるパターンの分布

・高さ拘束なし+E90R
・高さ拘束なし+E90
・高さ拘束あり+E60R
・高さ拘束あり+E60
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Location of coin

コインの位置によるグループの分布

・手前側にあるにも関わらず44%の被験者はGp．1Bを選択している
・W90以外でも約29%の被験者はGp．1Bを選択している
　　→　手前側の壁を一切用いない被験者が案外多い

・手前にコインがある時はGp.1Aが多い
・真中にコインがある時はGp.1Bが多い．
　　→　真中にコインがある時は，見た瞬間にGp.1Bを選択している．

・Gp １Aはどんな場合でも
　選択されるのか？

E90に注目

(E90以外)
　→　Group2(Sliding)が支配的
　 　　Group1(Rotating/壁)は僅少
(E90)
　→　Group2はゼロ
　　　Group1A, 1Bがほぼ同数
　　　

エッジの違いによるグループの分布

エッジが丸い

→　全てGroup 2（Sliding）

エッジが角

→　Group 1A（壁で回転）が支配的

　（ただし，大半はPattern-F/I）

高さ拘束がある

エッジの有無によるパターンの分布
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幅，高さ，奥行きによる

把握パターンへの影響はない

幅と高さと奥行き

高さによるパターンの分布
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[D]把握実験結果

[B]実験方法

（合計４８通り）
　　× （被験者１０名）
　　× （各２試行）＝ （９６０試行）
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E90

60°

E60

E90R

60°
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エッジ形状と角度

W4FW1F

幅

6mm

H6

30mm

H30

高さ

150mm

D150

30mm

D30

奥行き コインの位置

Cp2Cp1

高さ拘束

・高さ拘束あり　・高さ拘束なし

手首を横に回転させ，
母指指先を中心に回転させて摘み上げる

Pattern-J

※ Front view

示指指先をL字型に曲げてコイン側面から挿入し，
手前側壁の角を中心に回転させ，壁面上を滑らせて摘み上げる

Pattern-I

奥の壁を利用して示指と中指指先で挟み込んで摘み上げる

Pattern-H

母指で底面および手前側斜面上を滑らせ，摘み上げる

Pattern-G

側面の壁の角を利用して回転させ，壁面上を滑らせて摘み上げる

Pattern-F

Pattern-Z

摘み上げることができない

示指指先と中指指先で摘み上げ，空中で回転させて指先で挟む

Pattern-E

底面および手前側斜面上を滑らせ，摘み上げる

Pattern-D

示指指先を中心に回転させて摘み上げる

Pattern-C

手前側壁の角を中心に回転させ，壁面上を滑らせて摘み上げる

Pattern-B

母指指先を中心に回転させて摘み上げる

Pattern-A

[C]把握パターンとグループ分け

グループ分け
○グループ1（Rotating Gp.）

○グループ1A（パターンB,F,I）

壁を利用して、コインを回転させる

○グループ1B（パターンA,C,J）

指先を利用してコインを回転させる

コインを回転させて拾い上げる

○グループ3（Picking-Up Gp.）
指先で摘み上げる
（パターンE,H）

手前の斜面上を滑らせて拾い上げる
（パターンD,G）

○グループ2（Sliding Gp.）

（パターンZ）

○把握不可（Failure Gp.）

ロボットハンド、義手

指先より小さな物体を扱うのが苦手 指先より小さな物体でも扱えるようになる

幼児期：小さな物体を扱うのが苦手

ヒト

成長するに従って

ヒトの把握動作からテクニックを見つけ出しロボットハンドへ応用する

[A]研究の目的

○白井達也（鈴鹿高専）　　野口賢晃（鈴鹿高専）　　冨岡　巧（鈴鹿高専）

ヒトによるコイン形状微小物体の把握動作の解析と多指ロボットハンドへの応用

薄いコインを（不器用な）ロボットハンドで拾い上げるにはどうすれば良いのか？
講演番号：　　2P1-L1-6

セッション名：　ロボットハンドの機構と把握戦略２

コアタイム：　　13：30～14：30

発表者：　　　　白井達也（鈴鹿高専）
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