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＜概要＞
１．背景
家庭やレストランなど多数の要素が混在する状況下で

 
も作業ができるロボットの開発が求められている
２．目標
作業環境や作業対象物が変化しても確実にかつ安全

 
に作業が遂行できるロボットシステムの開発
３．研究内容
• 画像情報を収集するための３次元距離画像センサを搭

 
載したロボットアームの制御
• ロボットの機構や作業対象物の状況を考慮した把持のた

 
めの制御
４．制御方法

(１)３次元距離画像センサを用いて物体の距離や状態な

 
どを認識する
（２）対象物の形状、重さなどの情報に関する既存情報に

 
基づき、対象物を特定する
（３）現在位置と目標位置に基づき、把持作業計画を行う
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