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装着位置1

装着位置2

 シャフトの回転によるフォトインタラプタの
受光量変化によりバンドの屈曲状態を計測

 バンド上の多数の測距センサで
手首の凹凸を計測し手形状を認識

装着型多関節手首凹凸計測デバイスにおける
装着位置の変化に頑健な手形状認識

手首にラフに取り付けるデバイスで
手形状を認識したい！

手首凹凸に加え、装着位置の変化に伴う
バンドの屈曲状態の変化を計測するデバイス

Robot Group, HEILAB

修士1年 三谷 達郎

 装着型多関節
手首凹凸計測デバイス
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軸方向の変化

周方向の変化

装着位置の変化：

装着位置の変化により
手首凹凸データが変化し認識率が低下

装着位置1
装着位置2



 装着情報成分の抽出  手形状認識への応用(CNN : Convolutional Neural Network)

 手形状認識結果

データ次元圧縮による装着位置情報の抽出と
その手形状認識への応用

Robot Group, HEILAB

修士1年 三谷 達郎

Dense層

2次元圧縮データ

バンド屈曲データ

Conv/Pooling層

装着位置情報抽出モデル

手形状

バンド屈曲データ

Conv/Pooling層

手形状認識モデル

結合

Dense層

手首凹凸データ

Conv/Pooling層

色：装着位置
数字：手形状

 次元圧縮により
装着位置ごとの
まとまりに

装着位置情報結合モデル

手形状認識モデル

装着位置情報結合モデル

 装着位置情報によって有意に
認識率が向上 (𝑝 = 0.035)

 学習したモデルの
中間層を手形状認識
モデルに結合



2次元に圧縮されたデータ

バンド屈曲データ

次元圧縮


