
弘前大学理工学部サイエンス・テクノフェ
ア

弘前大学 大学院理工学研究科 笹川研究室
http://www.mech.hirosaki-u.ac.jp/~sasagawa/labhp/index.html

⽪膚に接着可能な接触圧とずり応⼒の３⽅向触覚センサ
⽣体と医療・福祉機器の⼒学的機能性評価

弘前大学 大学院理工学研究科 知能機械工学コース 教授 笹川和彦・准教授 藤﨑和弘



弘前大学理工学部サイエンス・テクノフェ
ア

ブリッジ回路

V

Sensor
Constant 

resistance

: せん断のみによる変化

Rτ R

RRp

e

E

：圧力によるRpの変化

：圧力とせん断によるRτの変化

各センサ素子の間をブリッジ
回路として構成

電位差e，Vを検出することで
接触圧力とせん断応力による
抵抗変化を取得
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センサの較正

せん断応力を変化させても接触圧
力と出力電圧の関係は変化しない
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接触圧力を変化させてもせん断応
力と出力電圧の関係は変化しない
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