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   プラスチック表面の成形技術には様々な方式があり、かなり自由な曲面を成形することが

できる。このような曲面を利用したエレクトロニクスが考えられており、例としては、人工網

膜や人体の複雑な曲面に整合させた生体計測、などが挙げられる。その中でも、当研究室では

新たな曲面エレクトロニクスのテストケースとして、触覚を備えたロボットの指先の実現に

向けた曲面有機トランジスタ(OFET)アレイの作製を行ってきた。曲面デバイスは曲面熱プレ

ス法[1]により作製した。熱プレス法[1,2]とは、有機半導体粉末を加熱及び加圧により溶融・薄膜

化する無溶媒成膜プロセスである。 

   本研究では曲面熱プレス法により 88 個の OFET から構成される指先型 OFET アレイの作

製を行った。指先型 OFET アレイの作製に用いた型は実際の人の指から型取りしており曲率

半径は球面近似で 7 mm程度である。図 1は作製した指先型 OFET アレイの写真である。ベー

ス基板、カバー基板として用いた 2枚の PEN(polyethylene naphthalate)シートの厚さを変えるこ

とによって OFET の位置を力学的中立面からずらし、物体との接触によって発生する歪みに

伴う内部応力の分布を検出する。ロボットフィンガーが物体に触れたときの内部応力分布か

ら、物体の柔らかさや外形を触覚的に判断できるようなロボットフィンガーの実現を目指す。

指型面の中央にマイクロメーターロッドをあてて変位Δhを与えると、Δhに応じた変化がド

レイン電流にみられ、この変化は可逆である。曲面デバイスアレイ

全体が変形するので、マイクロメーターロッドで直接触れていな

い OFET にもドレイン電流の変化が見られる。この電流変化を有

限要素法によるシミュレーションの結果と対応させて議論する。 
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