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概要  

 ロボットに代表される機械システムは、工場などの限定環境での生産の自動化から、

さらに人間の居住環境において人間の作業の支援へと応用先が広がりつつある。本研究

では、未知環境での作業に有効な多指ハンドに必要な要素技術を開発し、人間と協調し

ながら、道具も使用できる多指ハンド（手、腕）の開発を目指している。多指ハンドは

掴む・離すだけのグリッパに比べ、様々な物体の把握と操り作業が可能である。また、

ロボットアームと協調して制御することで、より高機能な制御も可能である。把握・操

りの制御性能向上を目指して次のテーマを扱っている：(1)「安定把持」の物理学の確

立；(2) 冗長多自由度の活用と制御；(3) 力覚フィードバックによる柔軟で器用な把

持・操り；(4) 道具を器用に使うハンドロボットの実現 

応用例  

日常生活へのロボットの導入，産業用ロボットの汎用性の向上 

共同研究・受託研究の実績  

自動車メーカーとの共同研究として、多指ハンド制御アルゴリズムの開発、自動車組み

立て工程を支援する要素部品の自動配膳システムの開発を行いました。 
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