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【背景】エラストマーからなるソフトロボットハンドは、把持対象物の形状に依存せずグリッピング可

能であるため、新たな産業用ロボットへの応用が期待されている[1]。一方、ソフトロボット自体のハンド

リング性向上においては、その柔軟なボディに追従性をもつフレキシブルなセンサが必要不可欠であり、

得られた触覚信号を駆動系にフィードバックする必要がある[2]。今回我々は、印刷法を用いて垂直圧力と

せん断応力を同時に検出可能なフレキシブルマルチセンサを作製し、ソフトロボットハンドに実装する

ことで把持時の触覚信号を取得することに成功したので報告する。 

【実験】PEN フィルム(125 µm)上にカーボンブラックからなる圧力センサ(イナバゴム, イナストマー🄬)

と、強誘電性高分子 P(VDF-TrFE) (Arkema 株式会社)からなるせん断応力センサを作製した。このせん断

応力センサの上・下部電極には PEDOT:PSS (Heraeus 株式会社, Clevios SV 4 Stab)を用いた。最後に、2種

類のセンサをソフトロボットハンドに実装した(Fig.1)。 

【結果と考察】Fig.2 にソフトロボットハンドがオブジェクトを把持したときの垂直圧力、およびせん断

応力の信号を示す。ハンドの把持が最適に行われている場合、垂直応力のみの信号を検出できたのに対

し、把持力が不足しハンド内でのオブジェクトのすべりが生じた場合は、せん断応力センサですべりに

対応する信号の検出に成功した。当日は信号フィードバックの可能性についても併せて議論する。 
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Fig.1 Schematic image of a 

Soft robot hand with printed 

flexible multi sensors. 

Fig.2 Detection of signals of pressure and shear using the soft 

robot hand with the sensors. (Top) Error of grasping and 

(Bottom) Success of grasping to an object. 
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