
【技術概要】

圧力検出部位を有する感圧素子２と、第１の硬度を有

し、表面に感圧素子２の圧力検出部位が露出するよう

に感圧素子２を埋め込んで固持させる第１層弾性体３

と、第２の硬度を有し、感圧素子２の圧力検出部位の

外側で第１層弾性体３上に積層させる第２層弾性体４

と、第３の硬度を有し、感圧素子２の圧力検出部位上

および第２層弾性体４上に積層させる第３層弾性体５

とを組み合わせて、外部から受ける応力を感圧素子２

の圧力検出部位に誘導させる構造を有した本体とを備

え、第３の硬度は、第２の硬度に比して高い硬度であ

り、第１の硬度は、第２の硬度に比べて高いか又は同

じ硬度である触覚センサ１にする（図）。尚、第３層弾

性体５は、感圧素子２の圧力検出部位から上方かつ第

３層弾性体５の外表面に向かって末広がり形状に設け

られていることが好ましい。

【特記事項・図面・その他】

触覚センサ

【効果】

ロボットの接触機能として垂直応力やせん

断応力を感度よく検出できる触覚センサが

可能になる。

【利用分野・適用製品】

ロボットに有用な触覚センサに適用する。
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【目的】

圧力検出部位と特定の硬度を有する弾性体

を積層させてなる特定構造の触覚センサを

提供する。


