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▶研究紹介動画はこちら➡ https://jtokyo.hirosaki-u.ac.jp/kenkyushoukai/shutten2022/shutten2022-sasagawa

圧⼒（垂直応⼒あるいは接触応⼒）やずり⼒（せん断応⼒）を同時に測定できる薄型の⼒覚センサ
について紹介します。

研究概要

⼒覚センサの特徴

今後の展開

※センササンプルの提供については
ご相談ください‼

・ロボット︓ハンドの末端に触覚センサを取り付け、⾼度な物体操作を⾏う。
特に⼈との接触を伴うロボット（たとえば医療介護ロボット）では重要な
センサとなる。

・⼊⼒インターフェース︓デジタルペンやキーボード、電⼦楽器などの電⼦
機器の⼊⼒インターフェース。⾃動⾞などでの操作インターフェース。

・フィードバックインターフェース︓リハビリ・介護などでの触覚フィード
バックに利⽤する。義⾜などの義装具の装着状態をモニタリングし、フ
ィードバックする。

・⽇常モニタリング︓医療・福祉における⾒守りシステムへの適⽤。

１. 肌ざわりなどの繊細な低応⼒の触覚計測が可能
（電極と感圧層が密着のため、感圧特性が安定）

２. 印刷や成膜による積層化（密着）により空気の 層ができ
ないため、個体差によるバラツキを抑制

３. 上部電極部を排除し、配線層を１層とすることに
より、微細加⼯に適した構造となり、⼩型⾼集積化が可能

▶研究紹介動画QRコード➡


