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研究成果の概要（和文）：本研究では，能動的振動入力による関節角度推定手法である「アクティブ骨導音セン
シング」を，人の触知覚特性を考慮し，知覚・非知覚な振動を入力することで，触覚フィードバックや指先の接
触推定が可能な手法へと発展させた．ユーザの関節角度に同期して，開閉が可能なロボットグリッパを開発し，
指先のセンサが物体の把持を検知した際に，触覚フィードバックの提示が可能である．また，伝播振動の変化か
ら，関節角度のみでなく，指先の接触・離脱判定を実現した．

研究成果の概要（英文）：In our previous research, we have proposed the active bone-conducted sound 
sensing which can estimate a joint angle. Therefore, we extended it to provide the haptic feedback 
and identify touch and release of a fingertip using an unnoticeable and a perceptible vibration in 
this study. We developed the robot gripper which a force sensor is installed in, and when the 
gripper touches an object, haptic feedback can be provided. Additionally, we succeeded to identify 
touch and release of the fingertip using the variation of the propagated vibration.

研究分野： ヒューマンインタフェース

キーワード： ウェアラブルインタフェース　骨導音　振動
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