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【背景・目的】近年、物体の硬さを検出できるウェア

ラブル硬さセンサが注目されており、リアルタイムな

力覚検出が可能であることからロボットハンドや義手

への実装が期待されている[1]。これまで我々は、柔らか

い筐体に感圧層をインプラントしたソフト硬さセンサ

を報告している[2]。一方、その筐体の膜厚がセンシング

感度に及ぼす影響については不明な点が多い。本研究

で抵抗変化型の感圧層による硬さセンサの筐体膜厚を

最適化することで、当該デバイスの高感度を行ったの

で報告する。 

【実験方法】PENフィルム(50 μm)上に Agペーストを

電極としてステンシル印刷法で成膜(膜厚:100 μm)し、

150 ℃で 90分焼成した。次に、感圧層としてMWCNT

と PDMS、ポリオキシエチレン-10-ステアリルエーテル、

ヘキサンと純水を混合した溶液をスクリーン印刷法で

基板上に成膜し、50 ℃で 2時間、120 ℃で 1時間焼成

した[3]。最後に、作製したデバイスの上部に PDMS、下

部に Ecoflexをカバー層として貼付した(Fig. 1)。 

【結果・考察】Fig. 2に、硬さセンサの上下カバー層を膜厚変更し、圧力試験を行った時の抵

抗値変化量を示した。デバイス膜厚が 100 μmのときの抵抗値変化は、500 μmと比較してそ

の変化量が大きくなった(高感度化できた)。また、膜厚が 250 μmのときは、100 μmよりもさ

らに高感度化できることが分かった。これはカバー層の膜厚がデバイス筐体全体の機械的な

変形量に依存しているためだと推測される。当日は、より詳細な筐体変化論について機械的・

電気的物性値の両面から議論する。 
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Fig.1 Schematic illustration of a 
soft actuator. 

Fig2 Applied pressure as a function 
of resistance changes of the 
fabricated sensors. 
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