
発行：福岡大学 研究推進部産学知財課 

※ 本シ ーズ の 掲載 内 容を 無 断で 転 用す る こと は でき ま せん 。  

工学部 電気工学科 准教授 

協働ロボットの安全対策のための  
近接覚・触覚センサ  

辻 聡史 

 ToF(Time-of-Flight)センサと静電容量センサを組み合わせたToF・静電容量複合センサを提案した。 

 ToFセンサによりZ軸に広く対象までの距離を検出し、静電容量センサにより近距離の対象の検出と接触を検出す

る。それにより広範囲に高感度で近接測定と接触測定を行う。 

 接触検出機能を有するロボットがあるが、接触するまで対象を検出することが難しい。非接触検出機能を有するロ

ボットがあるが、対象までの距離を検出するものは少なく、多くは接触検出機能を有していない。 

 提案センサは、広範囲に高感度で近接測定と接触測定を行うものである。 
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概要  

■ 対象までの距離検出可能 

■ 近距離において高感度に対象を検出可能 

■ 接触測定が可能 

■ 協働ロボット 

■ ヒューマノイドロボット 

■ 無人搬送機 

■ ロボットセンサ（特許第7153322号） 
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