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協調ロボットの安全対策
のための近接覚センサ



背景
協調ロボットが注目

安全確保が必要

ロボット全体を覆う近接覚センサの開発
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目的
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技術の概要 (ToF・静電容量近接覚センサ)

ToFセンサ＋自己容量センサ

測定距離：遠(～300 mm)
ToFセンサ(距離検出)

測定距離：近(～数十 mm)
ToFセンサ(低感度)
自己容量センサ(対象の有無、接触)

異なる原理の測定
信頼度向上

測定のイメージ

ToFセンサ 電極



技術の概要

ロボットアームに実装可能

ロボット
アーム

4×4センサアレイ



技術の概要

ロボットアーム上で近接及び接触測定が可能

ToF 静電容量
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技術の概要

ロボットアーム上で近接及び接触測定が可能

ToF 静電容量ToF 静電容量ToF 静電容量ToF 静電容量



想定される用途① (協調ロボット)

作業員

ワーク
ロボット

センサ

生産ライン

・非接触対象検出：ロボットを減速、停止：安全性向上
・接触検出：接触位置によりロボット操作：操作性向上

ロボットアーム

センサ

近接検出範囲



想定される用途② (無人搬送車(AGV))

・非接触対象検出：AGVを減速、停止：安全性向上
・AGVの周囲にセンサ配置可能：荷物の邪魔にならない

無人搬送車

センサ

荷物



想定される用途③ (車いす(介護分野))

センサ

近接検出範囲

・非接触検出：衝突回避、搭乗者に通知：安全性向上
・接触検出：外部から操作、搭乗者に通知：操作性向上
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お問い合わせ先
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ＴＥＬ：092－871－6631（内線 2806 ）
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