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作業の自動化にご興味のある業界・分野

・ロボットハンドの高度化
・ロボットハンドの最適設計
・作業の自動化への貢献
・壊れやすい物体の把持・操作

柔らかい指の把持安定性 テクスチャ構造
把持安定性の評価指標として把持
耐力を本研究では用いる．把持耐
力とは，把持を維持し続けられる
最大の外力である．柔らかい指の
場合，摩擦力に指の柔らかさの影
響を加味したものになる．

本研究では指の柔らかさ／剛
性として，左のような素材と
形状の剛性を組み合わせた
「ばね剛性」を定義している．
これまでの研究からばね剛

性が同じなら把持耐力が同様
の傾向となることが示唆され
ている．
ここでは，断面形状は異な

るが，ばね剛性が同じとなる
ように設計した指での比較実
験を紹介する．
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左図は，把持耐力と法線力
の関係のグラフである．断
面形状が異なっても，ばね
剛性が同じなら同様の傾向
を示すことが確認できる．
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テクスチャ構造を内部に有し
た多層構造指を開発し，以下
のように分類した物体を用い
た把持性能評価を行っている．
テクスチャ構造により，薄い
形状の物体の把持・操作が可
能となっている．

・より汎用的な把持可能なハンドの開発
・開発したハンドの産業応用
・特殊用途のハンドの開発
・自動化システムのインテグレーション
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