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観測３次元データ

[Ueshiba06]

Front view



特定部位把持のために必要な情報

?

どの部位で把持されているのか?

? ?

次に把持したい部位はどこに存在するか？

?
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Deformable model driven approach[Kita 04]
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観測３次元データを用いた
予測形状の修正
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状態推定後に観測データに張り付いた衣類
モデルを利用した把持アクションの算出
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実験
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状態推定結果
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実験結果例１



実験結果例２



実験結果例３
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実験結果考察１:精度評価



実験結果考察２：実行可能性

実行不可能な例 修正後のアクション例



動作例



動作例



まとめ

空中に片手で把持された衣類の状態を視覚認識した結
果に基づき、肩などの特定部位をもう片方の手で把持す
るためのアクション（把持位置、姿勢、アプローチ方向）を
自動算出する手法を提案し、実装した。

１） 衣類の柔軟モデルを観測データに一致するように変形するモデ

ル駆動型のアプローチにより、ターゲット部位に対応するモデルセ

グメントの３次元情報から理想的な把持位置、姿勢が算出可能。

２） ヒューマノイドを用いた実験を通じ、その精度、及び、動作実現

上の問題点の考察を行った。



まとめ

１） 算出した理想的な把持アクションにできるだけ近い、実行可能

アクションを算出し、連続的なハンドリング実験を遂行

２）アクションと視覚認識部の連携を活用し、処理の頑健性の向上

今後の課題

空中に片手で把持された衣類の状態を視覚認識した結
果に基づき、肩などの特定部位をもう片方の手で把持す
るためのアクション（把持位置、姿勢、アプローチ方向）を
自動算出する手法を提案し、実装した。
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