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表面形状表面形状表面形状表面形状にににに着目着目着目着目したしたしたした感性評価感性評価感性評価感性評価のためののためののためののための
仮想触感提示手法仮想触感提示手法仮想触感提示手法仮想触感提示手法

製品の触感は製品の触り心地から人間が抱く感性を評価する際に重要となる．対象の触感と感性との関係を製品開
発に応用するために，対象の表面形状に着目し，質感も合わせて提示可能な仮想触感提示手法を提案する．
また，評価実験により，本手法が触感に関する感性の感性評価に応用可能性があることを示唆した．
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１．はじめに ４．仮想触感提示手法

２．仮想触感の表現方法

３．提案システム

５．パラメータによる反力の変化

６．評価実験

製品の触感を通じて人間は製品から様々な印象を“感性”として感じ取っている
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パラメータを変化させることで様々な反力を使用者に提示可能

多様な触感を提示するシステムを開発し，感性評価に応用
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対象の触感と感性との関係を感性評価によって解析
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表面形状や質感から感じる触感を反力として使用者に提示
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弾性係数
減衰係数

様々な表面形状に質感を加えることによって仮想面の触感を表現

静止摩擦係数
動摩擦係数

弾力 摩擦力

■ 質感に関するパラメータ

■ 表面形状に関するパラメータ

様々な凹凸形状を選択，

高さと密度を変化

密度

高さ

提案手法の感性評価へ
の応用可能性を検討

“ざらざらしている”について
0-100の間で感性評価
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評
価
値

0.1   0.3   0.5  0.7  1 [c/mm]

凹凸の密度（高さ一定）

評
価
値

凹凸の高さ（密度一定）

0.015  0.025   0.050  0.075 [mm]

本手法は触感に関する感性の感性評価に対して応用可能性がある

“ざらざらしていない”の例

“ざらざらしている”の例 仮想面の触感が感性に影響

表面形状と質感による触感の表現方法として対象からの反力反力反力反力がある

触れる方向とは逆方向の力

実際に触れているかのような感覚

表面形状に凹凸を持つ対象

紙，布地，本の表紙など多数

表面形状の凹凸や素材の質感
による触感の表現が必要
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