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研究シーズの概要 

家庭内支援ロボットに把持させたい実物体を直観的に教示するためのインタフェース技術です。ロボットハンドが把持すべ

き物体の位置とその姿勢を、ユーザが離れた位置から簡単に指示することができます。 

研究シーズの詳細 

◆研究例◆

TOF（Time Of Flight）型レーザセンサを

パンチルトアクチュエータに搭載し、それを人間

が操作して実物体にレーザを照射することで実

物体を「クリック」することが可能です。 

 クリックだけではなく PC・タブレット内のアイコン

と実物体との間の「ドラッグアンドドロップ」動作

により、直観的な物体操作指示が可能です。 

 物体の把持位置だけではなく、物体の形状・

剛性等に適したハンド姿勢を指示することが可

能です。 

想定される用途・応用例 

◆介護支援ロボット

◆生活支援ロボット

セールスポイント 

Display を介さず直接物体を目視して指示することが可能です。マウスを使わずユーザの手の動作だけで直観的に指示

することも可能です。 
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図１．教示用インタフェースと支援ロボットの例 


