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メディア系 舟橋研究室物体形状情報を利用した

センサー数の少ないデータグローブの補正法 No. 19115039 金沢 　秀典

1 はじめに
近年、バーチャルリアリティ(VR)の分野は広く研

究・開発が進み、活用される場面が広がっている。し

かし、VR技術に用いられるインターフェースの多く
が高価であるため、身近な生活空間ではあまり普及し

ていない。当研究室では、仮想空間上でも現実空間と

同様に手で物体操作などを行うことを考えデータグ

ローブに着目している。これまでに、比較的安価であ

るセンサー数の少ないデータグローブを用いた場合で

も、特定の動作に限り自然な挙動を再現する手法 [1]
を提案している。この手法では手を握るという特定の

動作に限定することで自然な挙動の再現を可能にし

ているが、物体を把持する動作などの多様な手動作は

再現できない。本研究ではセンサーの出力値に加え、

把持対象物体の形状情報を利用した、センサー数の少

ないデータグローブの補正法を提案する。

2 提案手法
人間の指に存在する 3つの関節は、それぞれ指先の

関節から順に第一、第二、第三関節と呼ばれる。使用

するデータグローブのセンサーは各指に対して 1個、
全体で 5個設置されており、指全体の曲げ具合を測定
できる。

2.1 物体形状に応じた把持動作補正

センサーから算出した第三関節角度から、関節同士

の相関関係を用いて残りの関節角度を算出すること

で、一つのセンサーの出力値から指の各関節の曲げ角

度を求める。第一関節と第二関節には比例関係がある

ことがわかっている [2]。
そこで第一関節の角度 θdipと第三関節の角度 θmp

の相関関係の式 (1)の定数 C,Dを、物体の形状や手
の方向に応じて補正することで、様々な把持動作の再

現を図る。

θdip = Cθmp + D (1)

本研究では物体の形状を直方体に限定して考える。

また、直方体の形状は各寸法によって決まる。そこで

直方体の各寸法の基準の値として 2cm, 6cmに着目
する。あらかじめ対象物体の各寸法が 2cmもしくは
6cmの場合の把持動作における関節同士の相関関係
の式を算出する。把持対象物体の寸法が 2cmと 6cm
以外のとき、2cm,6cmとの差を内分比とし、予め求
めた相関関係式の係数 C,Dを内分することで様々な
物体に対する把持動作における相関関係の式として算

出する。こうして物体の形状情報を利用することで、

様々な形状の物体に対して適切な把持動作の再現を

行う。

2.2 物体に対する手の方向に応じた把持動作補正

手が物体を把持する方向・傾きによって把持する部

分が変わり、それに伴い把持動作は変わってくる。手

の方向・傾きを表す把持方向線・把持傾き線と、物体

の各慣性主軸を表す物体把持線との傾きを調べること

で、物体を把持する方向・傾きを推定する。手の方向

が物体方向に対し斜めに向かっているとき、把持方向

線に対する物体把持線の角度を内分比とし、前節と同

様に内分することで、斜めに向かっている把持動作に

おける相関関係の式を算出する。

3 実験
提案手法に基づく実験システムを実装し、センサー

数の少ないデータグローブを用いて実験を行った。仮

想空間上で仮想手を動かし、仮想物体を把持しようと

する際の手の挙動の自然さを評価してもらった。

図 1: 実験風景

実験の結果、センサー数の少ないデータグローブを

用いても、物体の形状情報を利用することで、様々な

物体に応じた把持動作の、ある程度自然な挙動が再現

できるという評価が得られた。

4 むすび
本研究では、物体形状情報を利用することで、セン

サー数の少ない比較的安価なデータグローブを用いて

も物体に応じた把持動作を再現する手法を提案した。

今後の課題としては、指の長さの個人差によって生じ

てしまうデータグローブの検出値の誤差を考慮するこ

とが挙げられる。
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