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(57)【要約】　　　（修正有）

【課題】多関節ロボットの作業を効率化すつつ、安全性

を確保することができるロボットセンサを提供する。

【解決手段】多関節ロボットの少なくとも先端関節の先

のアーム部表面における複数面に配設されるＴｏＦ（Ti

meofFlight）センサ１０と、ＴｏＦセンサ１０が配設さ

れる面と同一面に配設され、近接する対象物の静電容量

に基づいて当該対象物の有無を検出する静電容量近接セ

ンサ２０とを備える。また、ＴｏＦセンサ１０及び静電

容量近接センサ２０の検出結果に基づいて、多関節ロボ

ットの駆動を制御するコントローラを備え、当該コント

ローラは、ＴｏＦセンサ１０が検知する対象物までの距

離と、静電容量近接センサ２０で検知する静電容量とに

基づいて、対象物の種別を判別し、判別した対象物の種

別に応じて多関節ロボットの駆動を制御するものである

。
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