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 本展示の概要

ロボットによる道具利用を実現するために，道具の姿勢と人間の動作を時系列かつ3次元的

に解析する手法を展示します．提案手法では道具の表面に扱い方の履歴が蓄積されます．

これを再現するように動作を生成することにより，ロボットによる道具利用が実現します．

 想定する応用先

 提案手法

１．ロボットアームによる物体操作のための動作計画
２．部品ピッキング時の把持位置教示
３．熟練工による巧みな“手つき”の解析，など

人間による“お手本”動作

高速3D追跡による
道具の姿勢解析

人体姿勢推定に基づく
“手つき”の解析

Tactile log:
物体自体に起きたインタラクションを記述
する，独自なデータ表現方法．
物体の使い方の“くせ”を可視化．

動作解析の事例

ハンマーを扱う動作
柄の端と打面部への接触が記録できている

マグを扱う動作
マグの内部と取手部への接触が記録できている
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