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1. はじめに 

昆虫は小さな体にも関わらず優れた機能を持ち，自律的

な動作が可能である．我々は Micro Electro Mechanical 

Systems (MEMS)の微細加工技術を用い，昆虫を模倣する

ことで自律的な動作が可能な MEMS マイクロロボットの開発

を行っている．先に我々は，図１に示すコントローラとアクチ

ュエータを搭載した 6 足歩行型 MEMS マイクロロボットを開

発し歩行に成功した［1］．しかし，このマイクロロボットには

センサを搭載していないため，不整地や障害物などの外部

環境に対応することができない． 

本論文ではマイクロロボットの自律駆動の実現を目的に，

マイクロロボットに搭載可能な障害物との接触，非接触を検

出する接触式の触覚センサの設計および作製を行ったの

で報告する． 

 

 
図１ マイクロロボット     図２ 触覚センサ 

 

2．触覚センサ 

図 2 に作製した触覚センサを示す．触覚センサはカンチ

レバー，電極 V1，V2，可動接点，固定接点で構成した．カ

ンチレバーの先端が障害物に接触することにより，衝撃力

が加わりカンチレバーがたわむ．電極 V1，V2 間に電位差を

与えているため，可動接点と固定接点が接触することで触

覚センサが導通する．触覚センサの導通，非導通によって

障害物との接触の有無を判断する．触覚センサはマイクロ

ロボットの上部に搭載する予定である． 

触覚センサが導通するためには，触覚センサに加わる衝

撃力 F がカンチレバーの復元力 P より大きいことや，たわ

みによる変位 y が可動接点と固定接点間の隙間 d より大き

いことの 2 つの条件を満たす必要がある．マイクロロボットの

質量を M，マイクロロボットの移動速度を v，カンチレバーの

長さを L，カンチレバーの厚さを h，カンチレバーの幅を b，

ヤング率を E として以下の式により触覚センサの導通条件

について検討した．  
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検討した結果，M = 281 mg，v = 27 mm/min，L = 1000 

µm，b = 20 µm，d = 30 µm とした場合，F = 3.79 mN，P = 

1.56 mN，y = 73 µm と求まった．したがって P < F，y < d よ

り，障害物の検知が可能であることを示した． 

 

3．まとめ 

本論文では，マイクロロボットに搭載する触覚センサの設

計および作製を行い，障害物検知に利用する検討を行っ

た．検討の結果，触覚センサは障害物の検知が可能である

ことを明らかにした． 

今後は測定回路を作製し導通確認をおこなうとともに，マ

イクロロボットに実装する予定である． 
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