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リアルハプティクス ～ 広がりのあるシーズ技術 ～

人が直接操縦する手元ロボット と 遠方で作業をする遠隔ロボット間で力触覚
を伝送し 直接触りながら遠隔作業を可能にする感覚伝送技術
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力触覚を数値化しないと 伝送できずロボットによる接触作業も不可能

 「視覚感覚」 や 「聴覚感覚」 は見たり聞いたりするのに必須

同様に 「力触覚」 は接触作業に必須

力触覚の強度（＝時間分解能に依存） 力触覚の質感（＝周波数分解能に依存）

 「力触覚」 の 強度 と 質感 の数値化 に初めて成功
⇒ ロボットが力触覚を数値で感じられる道を拓いた！

（高速で感覚を伝送し数値化する技術）

慣性力に起因する成分＋粘性力に起因する成分＋剛性力に起因する成分＋負荷に起因する成分
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力触覚のある・なし の差は・・・・

 力触覚があれば 脆弱物でも優しく掴める
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Courtesy by Motion Lib Co.

 位置制御ベースの場合 対象を壊してしまう
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力触覚を伝送するリアルハプティクスの概略図 これをチップ化
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親機

子機

簡単な実験装置で機能を確認（１）

親機は手元デバイス 子機は遠隔デバイス
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簡単な実験装置で機能を確認（２）

反作用力 作用力

親機子機
ギャップ間一定（同期性）

同一力（作用反作用則）

親機は手元デバイス 子機は遠隔デバイス
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https://www.youtube.com/watch?v=_iJE6lZnV14  にて公開

コーヒーを遠隔でサービスするロボットの例

Courtesy by Motion Lib Co.



© 2025 All rights reserved K.Ohnishi 9

お問い合わせや共同研究のご希望があれば F-REIにご連絡下さい

ご清聴ありがとうございました
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