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【研究の背景・目的】 

近年，工業生産は多品種少量生産の方向に進ん
でおり，人間の手のように多目的かつ複雑な操り
を可能とする多指ロボットハンドの必要性が増し
ているが，現状の多指ロボットハンドの能力は，
人間の手と比較するとその能力は低い． 

一般に，多指ロボットハンドと人間の手では，
構成材料や作動原理が異なるので，形状を真似た
としても動的な特性が異なってしまい，人間の手
と比較して把持能力・動作能力が低くなってしま
う．そこで，必ずしも人間の手を真似るのではな
く，ロボットハンド固有の特性を活かした設計が
有効となるが，現状では，そのような人間と異な
る構造を持つ汎用多指ハンドの設計方法は確立さ
れていない。  

これに対して，研究代表者らは，「速度」に着目
することでハードウェアの限界を突破し，人間を
超える性能を持つ高速多指ハンドの開発を進めて
きた．同時に，紐操りなどを例として，多指ハン
ドの動的操り能力を複数の機能モジュール（ダイ
ナミックスキル）に分解することで，複雑な操り
タスクを実現する手法と，それに適した多指ハン
ドの設計する手法について研究を行ってきた． 
本研究では，これらの研究を発展させることで，

人間を超える次世代高性能ロボットハンドの開発
を目的とする．  

【研究の方法】 

本研究では，人間の手を真似ることには重点を

おかず，扱う対象に最適なメカニズムとセンシン

グを構成論的に見つけ出し，機械の特性（メカニ

ズム，センサなど）に適合した制御手法を構築す

る．具体的には，次の課題について研究を行う． 
1. 複数の具体的な作業（紐操り，紙操り，精密作

業など）における人間の動的な作業技能（ダイ
ナミックスキル）を解析して体系化し，ロボッ
トハンドにおいて実装する． 

2. 操りの対象を限定させることで，その範囲内で
汎用的かつ高性能での作業を実現する準汎用
高性能ロボットハンドを開発する． 

3. 多指ハンドの操りに特化した視覚センシング
システムを開発する．特に，視界内での指など
によるオクルージョンを自動的に補正し，対象
の３次元情報を取得する機能を実現する． 

4. 把持・操りの動作を解析に基づき，アクチュエ
ータのパラメータの最適化手法を確立する．そ
の結果に基づき，ロボットハンドに適した小型

高出力アクチュエータを開発する 

 
【期待される成果と意義】 
・ 人間の把持・操りの動的な作業技能を解析し，

把持・操りの本質的な構成要素を抽出すること
で，人間の手の形状にとらわれない，ロボット
ハンドの新しい設計方法を実現する． 

・ ロボットハンドの構成要素となる感覚系（セン
サ），運動系（アクチュエータ）のそれぞれの
開発を進める．これらの開発モジュールはロボ
ットハンド以外の用途にも応用されることが
期待される． 

・ 研究代表者らは，これまでに世界最高速のロボ
ットハンドシステムを開発しているが，これら
の成果を発展させ，速度と器用さを両立させた
次世代高性能ロボットハンドを開発し，世界最
高レベルのパフォーマンスの実現を目指す． 
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【研究期間と研究経費】 

平成２１年度－２５年度 
７７，４００千円 

ホームページ等 
http:// mec2.tm.chiba-u.jp/~namiki/   
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