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• オブジェクト位置: (X, Y, Z)

• オブジェクト画像:
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• fは焦点距離
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位置ベース法と特徴ベース法
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• 関節角: θ = (θ1, θ2)

• リンク長さ: a = (a1, a2)

• ハンド位置: h = (hx, hz)

• ハンド画像: ξh = (lh, rh)

• ゴール位置: g = (gx, gz)

• ゴール画像: ξg = (lg, rg)

• 目標: hをgに収束させる
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位置ベース法
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• 撮像モデル: Cg : g → ξg

lg = f
gx + b/2

gz
, rg = f

gx − b/2

gz

• ステレオモデル: Eg : ξg → ĝ

ĝx = f
b(lg + rg)

dg
, ĝz = f

b

dg
, dg = lg − rg

• 機構学モデル: K : θ → ĥ

hx = l1 cos θ1 + cos(θ1 + θ2), hz = l1 sin θ1 + sin(θ1 + θ2)
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位置ベース法
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• ハンド位置推定値: ĥ

• ゴール位置推定値: ĝ

• 制御則
θ̇ = λĴ−1

a (ĝ − ĥ), Ja =
∂h

∂θ

• ĥ, ĝに誤差があったら?
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位置ベース法II
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• ハンド位置推定値: ĥ (ハンド画像から推定)

• ゴール位置推定値: ĝ

• 制御則
θ̇ = λĴ−1

a (ĝ − ĥ), Ja =
∂h

∂θ

• ĥ, ĝに誤差があったら?
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特徴ベース法II

K1/s
g ξ θ h+

-

g

.
θ

ĴiCg

h ξh
Ch

-1

• ハンド画像: ξh

• ゴール画像: ξg

• 制御則

θ̇ = λĴ−1
i (ξg − ξh), Ji =

∂ξh

∂θ
=

∂ξh

∂h

∂h
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• ĥ, ĝに誤差があったら?
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