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1. 機 関 番 号 １ ４ ６ ０ ３       2. 研究機関名  奈良先端科学技術大学院大学           
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6. 研 究 課 題 名  センシングデバイスとしてのロボットフィンガ「センシングフィンガ」の開発               

 

7. 研 究 代 表 者 

研 究 者 番 号 研 究 代 表 者 名 所  属  部  局  名 職   名 

８ ０ ４ ０ ３ ５ ９ １ 
ﾌﾘｶﾞﾅ  クリタ ユウイチ

情報科学研究科  助教 
栗田 雄一 

8.研究分担者(所属研究機関名については、研究代表者の所属研究機関と異なる場合のみ記入すること。) 

研 究 者 番 号 研 究 分 担 者 名 所属研究機関名・部局名 職   名 

        
ﾌﾘｶﾞﾅ 

   

        
ﾌﾘｶﾞﾅ 

   

        
ﾌﾘｶﾞﾅ 

   

        
ﾌﾘｶﾞﾅ 

   

        
ﾌﾘｶﾞﾅ 

   

 

9.  研究実績の概要 

下欄には、当該年度に実施した研究の成果について、その具体的内容、意義、重要性等を、交付申請書に記載した 

「研究の目的」、「研究実施計画」に照らし、600 字～800 字で、できるだけ分かりやすく記述すること。また、国立 

情報学研究所でﾃﾞｰﾀﾍﾞｰｽ化するため、図、ｸﾞﾗﾌ等は記載しないこと。 

 
１． 拇指と示指の腱骨格モデルの構築 

示指はＭＰ関節２自由度，ＰＩＰ関節１自由度，ＤＩＰ関節１自由度の計４自由度，拇指はＣＭ関
節２自由度，ＭＰ関節２自由度，ＩＰ関節１自由度の計５自由度を持ち，人の生理学的知見を元に示
指は７つ腱，拇指は９つの腱によって駆動されるとした． 
２． 腱張力推定に基づく持ちやすさ評価指標の検討 
  指先力６自由度を示指７，拇指９の腱張力で制御するため，指先力から腱張力を決定する問題は不
良設定問題となる．そこでCrowninshieldらの提案する筋力最適化計算の条件式を用いて腱張力を計算
した．またこれまでの知見などから，計算された腱張力を用いて筋力の発揮割合の平均値が少ないほ
ど人にとって持ちやすい姿勢であると考え，持ちやすさを定量的に示す指標を提案した． 
３． シミュレーション結果とアンケート結果比較による指標妥当性の評価 
  20mmから100mmまでの円筒形物体を示指と拇指でつまむ動作を通じて，人の感じる主観的な持ちやす
さの感覚と，提案手法によって出力される持ちやすさ定量化のスコア値の間に関連性について評価し
た．被験者の筋電計測とアンケート評価の結果，60mm付近が持ちやすい姿勢と人が感じることが明ら
かになったのに対し，シミュレーション実験により定量化指標も同様の結果を示したことから，提案
手法の妥当性が示された． 
４． センシングフィンガ試作機の設計・製作 
  指先力，関節トルクなどといった，定量化指標を求めるために必要となるセンサ情報を計測できる
人間サイズのセンシングフィンガ試作機の設計および製作を行った．試作機は２本指により構成され
，つまみ動作が可能な形状を持つ．センサを付加することにより力やトルク，指の姿勢を計測可能で
あり，実験の結果明らかになった定量化指標を算出するのに必要な情報をセンシング可能である． 

                                        
 

10. キーワード 
  (1) 持ちやすさ評価              (2) センシングマネキン           (3) ロボットハンド             
  (4) 腱張力                      (5) 腱骨格モデル                 (6)                  
  (7)                             (8)                                           (裏面に続く) 



 

 

 
11.研究発表（平成２１年度の研究成果） 
  
〔雑誌論文〕 計（ １ ）件  うち査読付論文 計（ １ ）件 

著 者 名 論  文  標  題 
池田 篤俊，栗田 雄一，小笠原 司 腱骨格モデルを用いたつまみやすさの生体力学的解析 

雑  誌  名 査読の有無 巻 発 行 年 最初と最後の頁

日本ロボット学会論文誌 有 28 2 0 1 0 191-199 

 
著 者 名 論  文  標  題 

  

雑  誌  名 査読の有無 巻 発 行 年 最初と最後の頁

        

 
著 者 名 論  文  標  題 

  

雑  誌  名 査読の有無 巻 発 行 年 最初と最後の頁

        

 
 
 〔学会発表〕計（ ９ ）件  うち招待講演 計（ ０ ）件 

発 表 者 名 発  表  標  題 
Yuichi Kurita Human-sized Anthropomorphic Robot Hand with Detachable Mechanism

 at the Wrist 
学 会 等 名 発表年月日   発 表 場 所 

2009 IEEE/RSJ International Conference on Intell
igent Robots and Systems 

October, 2009  St. Louis, MO, USA 

 
発 表 者 名  発  表  標  題  
Atsutoshi Ikeda A Tendon Skeletal Finger Model for Evaluation of Pinching Effort 

学 会 等 名  発表年月日    発 表 場 所  
2009 IEEE/RSJ International Conference on 
Intelligent Robots and Systems 

October, 2009  St. Louis, MO, USA 

 
発 表 者 名  発  表  標  題  
Yuichi Kurita Biomechanical Analysis of Subjective Pinching Effort Based on 

Tendon-Skeletal Mode 
学 会 等 名  発表年月日    発 表 場 所  
The 31st Annual International Conference of 
the IEEE Engineering in Medicine and Biology 
Society 

September, 2009  Minnesota, USA 

 
発 表 者 名  発  表  標  題  
Atsutoshi Ikeda Pinching Facility Evaluation by a Tendon-Driven Robot Hand 

学 会 等 名  発表年月日    発 表 場 所  
2009 IEEE International Conference on 
Robotics and Automation 

May, 2009  Kobe, Japan 

 
発 表 者 名  発  表  標  題  
池田  篤俊  筋余裕推定に基づく製品の使いやすさ定量評価  

学 会 等 名  発表年月日    発 表 場 所  
第 15 回ロボティクスシンポジア  2010.3  奈良  

 



 

 

発 表 者 名  発  表  標  題  
栗田  雄一  音情報を用いたロボットハンドによるタスク達成判別および水量推定

学 会 等 名  発表年月日    発 表 場 所  
第 10 回計測自動制御学会システムインテグレー

ション部門講演会  
2009.12  東京  

 
発 表 者 名  発  表  標  題  
栗田  雄一  グラスハープの音響特性を利用したはじき動作による水量推定  

学 会 等 名  発表年月日    発 表 場 所  
第 27 回ロボット学会学術講演会  2009.9  横浜  

 
発 表 者 名  発  表  標  題  
栗田  雄一  手首での着脱機構を持つ人間サイズの多指ロボットハンドの開発  

学 会 等 名  発表年月日    発 表 場 所  
ロボティクス・メカトロニクス講演会 2009 2009.5  福岡  

 
発 表 者 名  発  表  標  題  
池田  篤俊  主観的なつまみやすさ評価における姿勢の影響  

学 会 等 名  発表年月日    発 表 場 所  
ロボティクス・メカトロニクス講演会 2009 2009.5  福岡  

 
 〔図 書〕 計（ ０ ）件 

著 者 名 出 版 社 
  

書  名 発 行 年 総ページ数 
      

 
12. 研究成果による産業財産権の出願・取得状況 
 〔出 願〕    計（ １ ）件   

産業財産権の名称 発明者 権利者 産業財産権の種類、番号 出願年月日 国内・外国の別

感性・技能評価方法およ

び評価システム 
栗田 雄一，

池田 篤俊，

小笠原 司 

奈良先端科

学技術大学

院大学 

特願2010-001597 2010.1.6 国内 

 
 〔取 得〕    計（ ０ ）件  

産業財産権の名称 発明者 権利者 産業財産権の種類、番号 取得年月日 国内・外国の別

      

 
13. 備考 

 ※ 研究者又は所属研究機関が作成した研究内容又は研究成果に関するｗｅｂページがある場合は、ＵＲＬを記載す 

ること。 

 

○人間サイズのロボットハンド NAIST-Hand 2 

http://robotics.naist.jp/research/NAIST-Hand2/NAIST-Hand2.html 

 

○持ちやすさの生体力学的解析  

http://robotics.naist.jp/research/Pinching_analysis/pinchinganalysis.html 

 

 
 
 
 


