
 

接触接触接触接触のののの種類種類種類種類とととと            のののの共分散行列共分散行列共分散行列共分散行列のののの関係関係関係関係    
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人間人間人間人間    

力覚情報力覚情報力覚情報力覚情報のみでのみでのみでのみで    

接触状態接触状態接触状態接触状態をををを判別可能判別可能判別可能判別可能    
 

 

ロボットロボットロボットロボットでででで実現実現実現実現    

危険危険危険危険をををを伴伴伴伴うううう極限環境極限環境極限環境極限環境でのでのでのでの作業作業作業作業    

人間人間人間人間のののの代代代代わりにわりにわりにわりに作業作業作業作業をををを行行行行なうなうなうなう    
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0,0 ≠== zyx σσσ

 

0,0,0 ≠≠≠ zyx σσσ

 

0,0,0 ≠≠= zyx σσσ

力覚情報力覚情報力覚情報力覚情報をををを用用用用いたいたいたいたロボットロボットロボットロボットのののの接触状態接触状態接触状態接触状態のののの同定同定同定同定    
毛利哲也毛利哲也毛利哲也毛利哲也（（（（岐大岐大岐大岐大）））），，，，山田貴孝山田貴孝山田貴孝山田貴孝，，，，舟橋康行舟橋康行舟橋康行舟橋康行（（（（中京大中京大中京大中京大）））），，，，山田山田山田山田学学学学    

機能工学機能工学機能工学機能工学専攻専攻専攻専攻    山田山田山田山田研究室研究室研究室研究室 
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推推推推    

定定定定    

値値値値    

ソフトフィンガ接触 

線接触 

点接触 

未知量未知量未知量未知量    

既知量既知量既知量既知量    

・・・・アクティブセンシングアクティブセンシングアクティブセンシングアクティブセンシング    

・・・・偏差力偏差力偏差力偏差力    

・・・・産業用産業用産業用産業用ロボットロボットロボットロボットによるによるによるによる柔軟柔軟柔軟柔軟なななな組組組組みみみみ立立立立てててて作業作業作業作業    

・・・・歩行歩行歩行歩行ロボットロボットロボットロボットのののの床面床面床面床面とととと足先足先足先足先とのとのとのとの接触状態接触状態接触状態接触状態のののの推定推定推定推定    

・・・・外科手術外科手術外科手術外科手術のののの鉗子鉗子鉗子鉗子とととと臓器臓器臓器臓器とのとのとのとの接触状態接触状態接触状態接触状態のののの推定推定推定推定    

応応応応    

用用用用    

例例例例    

参考文献参考文献参考文献参考文献    

・・・・毛利毛利毛利毛利ほかほかほかほか，，，，ICRA2001, p.ICRA2001, p.ICRA2001, p.ICRA2001, p.597597597597----603603603603    

・・・・毛利毛利毛利毛利ほかほかほかほか，，，，IROS2003, p.IROS2003, p.IROS2003, p.IROS2003, p.523523523523----528528528528    
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固固固固    

有有有有    

値値値値    

本手法本手法本手法本手法のののの特徴特徴特徴特徴    

・・・・四四四四つのつのつのつの接触接触接触接触のののの種類種類種類種類をををを判別可能判別可能判別可能判別可能    

・・・・ソフトフィンガソフトフィンガソフトフィンガソフトフィンガ接触接触接触接触ではではではでは法線法線法線法線をををを推定可能推定可能推定可能推定可能    

・・・・線接触線接触線接触線接触ではではではでは接触線接触線接触線接触線をををを推定可能推定可能推定可能推定可能    


