
MEMS 技術

MEMS 技術を応用した
超小型センサの開発
ロボットに人間並みの触覚を与える超小型センサ

 研究技術の概要 
　介護ロボット等、人と共存しサービスを提供するヒューマンサポートロボットに十分な案全性
と作業性を与えるためには、器用な触覚機能が必要です。本プロジェクトでは、ナノ薄膜技術と
MEMS技術を応用し、人間並みの機能を持ち、ロボットの指先に実装できる超小型体躯触覚セン
サの開発を行いました。
　そのロボットハンドに触覚センサを実装し、物体を把持している状態を識別する実験を行いま
した。物体を持ち上げて徐々に離すという動作をさせたところ、機械学習アルゴリズムを用いる
ことで、開発した触覚センサの出力から高確率で識別することを可能としました。

 開発技術の基本構造と実装実験 
開発した触覚センサ
　開発した触覚センサチッ
プ検知部の大きさは 1mm
で、配線などを含めたチッ
プ全体の大きさは 5mmと
小さく、ロボットの指先
等にも配置可能な大きさで
す。垂直力、剪断力いずれ
に対しても線形な出力が得
られました。また、複数の検知部の出力から行列演算アルゴリズムにより３次元ベクトル力をリ
アルタイムに計測可能としました。
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触覚センサによる把持状態識別
　本触覚センサの有用性を確かめるため、開発した触覚センサを用いてロボットハンドの把持状
態の識別実験を行いました。触覚センサを把持部に設置したロボットハンドで、把持状態を確認
するためのカメラの付いたアクリル箱を持ち上げて離すという動作をさせました。………………………………………………………………………………………………………………………………

 研究技術の今後の展望 
　本プロジェクトで開発した超小型多軸触覚センサは、そのサイズと多軸での力計測が可能なこ
とにより、様々な分野での応用が期待できます。

 応用展開・波及効果 
特色・派生技術
介護ロボット　器用な産業用計測ロボット

本プロジェクトの応用
アクティブタッチ　超小型触覚センサ　モニタセンサ
インテリジェントタイヤ

 特許関係 
特開 2013-061201　物体表面の質感計測装置およびそれを用いた紙葉類識別装置
発明者：寒川雅之、奥山雅則、野間春生
出願人：国立大学法人大阪大学、株式会社国際電気通信基礎技術研究所
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