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ソフトロボティクス研究室

空気圧駆動ロボット

触知覚センシング

人体モデリング

柔軟物ハンドリング

飛行ロボット
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食品の把持
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バインディング (binding)

対象物
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食品の把持

フォースクロージャ (force closure) ケージング (caging)

バインディング (binding)
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バインディングハンド

DCモータ

感圧導電糸指

重量 [g] 305 

把持領域 [mm] 45×45  ― 135×135
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感圧導電糸

• 導電性のステンレス短繊維と絶縁性
のポリエステル短繊維の混紡

• 伸縮すると抵抗が変化

抵抗を計測することで把持力を推定
できる
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感圧導電糸

計測範囲 ~ 2%
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感圧導電糸

計測範囲 ~ 20%

Polyurethane rubber core

Electro-conductive threads
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把持力制御

抵抗値 低 ⇒ 張力 高

感圧導電性糸の抵抗値の変化を元に感圧導電性糸を
巻き取るモータに加える電圧を制御

Control low

感圧導電性糸の目標抵抗値を変化させることで巻取り
力の強弱を制御し、糸の張力を把持力に反映

抵抗値 高 ⇒ 張力 弱
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把持力制御

ハンド４指の開閉量を一定に保ち、5 sec毎に
目標の抵抗値を50 Ωずつ変化させる

 ステップ応答の収束の様子を計測

抵抗値が高い状態（糸が緩んだ状態）で不安定な部分

 糸内部の金属繊維の接触状態が不安定なため
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把持力測定

pressure
sensor

Object

把持力測定用の物体を把持

目標抵抗値を50 Ωづつ下げる

圧力を測定

感圧導電性糸の抵抗値と把持力との関係を検証
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把持力測定

 50 Ωごとに把持力は0.1～0.3 N 増加

最大把持力は1.7 N
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カップの把持
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カップの把持

Φ80mm - 47 mm Φ65mm - 35mm
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自動センタリング
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カップのパッキング
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パイレックス容器の把持
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様々な対象物の把持

512 g φ65mm - 51 mm1 g φ80mm - 47 mm
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様々な対象物の把持

27 g φ51 mm 102 g φ93 mm
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把持能力の評価

いづれも 高さ：25 mm 重量：32 g 材質：ABS樹脂

直径： 70 mm 底面： 74 mm 底面： 78 mm

角度:  90° 角度： 80° 角度： 70°

傾斜角度の異なる3種類の円錐台を把持
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把持能力の評価

90° 80° 70°
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バインディングハンド (ver.2)
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詳細

http://www.ritsumei.ac.jp/~hirai/


