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研究の目的は、使いやすさと軽量化を両立させたデザイン形状を導き出すことです。人が把持し
て使用する製品を対象に、人体モデルにより導き出した「手と製品との接触箇所」と、ジェネレー
ティブデザインなどの「CADシミュレーションにより軽量化した形状」の両者を反映した設計支援
システムの構築を目指しています。図１のような設計プロセスを考えています。今回、円柱モデル
と鋸のグリップモデルを用いて有効性について検証しました。

デジタルハンドモデルの生成プロセスでは、産業
技術総合研究所が開発した人体モデル生成ソフトウ
ェア（DhaibaWorks）を活用しました。デジタル
ハンドで円柱モデルを把持して接触領域を算出し、
点群データ処理ソフトを用いてCADモデルに反映
させました。
軽量化形状を導き出す方法としてジェネレーティ
ブデザインによる最適化を試みました。ジェネレー
ティブデザインは「モデルへの荷重」「拘束条件」
などを設定することにより軽量かつ最適な形状をコ
ンピュータ上で生成する技術です。カートのハンド
ルを想定した材質、拘束条件を設定してシミュレー
ションした結果、6種類の最適解が導き出されまし
た。重量は、元の円柱から約6分の1まで軽量化さ
れたモデルを生成することができました（図2）。
鋸グリップの検証では、右手で把持した際の接触
領域（図3）だけでなく、左手で把持した場合や指
ではさんで把持する姿勢等も考慮した拘束条件を設
定してシミュレーションしました。多様な持ち方を
するグリップについては、大幅に軽量化することは
できませんでした（図4）。
今回の検証で、把持方法が限定された形状では形
状を軽量化することができることがわかりました。

図１ 本研究の設計プロセス
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図2 円柱モデルの解析結果例

図3 接触領域算出

図4 鋸グリップの解析結果例


