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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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