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触覚センサ

物体を把持する把持機能、把持する機能を備えたロボット

触覚センサの検知部の破損を防止すると同時に検知部を構成する弾性部材の剥
離を防止する。

本発明によれば、触覚センサの基板と検知部を構成する弾性部材との間に隙間が
形成されることがないので水分や空気が基板と弾性部材との間に浸透することがな
くなり、その結果、検知部の破損や弾性部材の剥離が防止される。

基板１にカンチレバーを主構成要素として検知部３が構成されており、この検知部３
を埋め込んだ弾性部材４には支持部材５に設けられた孔から突出した突出部４１、
４２が設けられていて、この突出部４１、４２が物体に接触することによって弾性部材
４を介して検知部３が接触信号を出力する。


