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：触覚センサを有するロボット
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触覚センサを有するロボット

人とのコミュニケーションを図るコミュニケーションロボット、人と接
触インタラクションを行う能力を備えたコミュニケーションロボット

人と接触コミュニケーションや接触インタラクションを図る際に、誤動作のないリアル
な接触動作を確保する。

本発明によれば、接触センサによるセンサ出力からロボット自体の動作による接触
ノイズを除去して接触コミュニケーションや接触インタラクションをセンシングしてい
るので、接触動作を誤動作なく確保することができ、リアリティの高いコミュニケー
ションロボットが得られる。

身体の各部位に接触セン
サを配置したロボットで
あって、ロボットの動きに
応じた動作データと接触
センサ出力データとに基
づいて線形モデルを作成
し、その線形モデルと動
作データとから接触セン
サ出力データの推定値を
算出すると共に、その推
定値を接触センサ出力か
ら差し引いて自己動作に
起因する触覚ノイズを除
去する。


