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糸状柔軟変位センサの開発とゴム人工筋への応用
工学部　知能機械工学科　濱元 育　赤木 徹也　堂田 周治郎
Keywords: 柔軟変位センサ, 炭素被覆ナイロン，ゴム人工筋

1． 開発目的
近年，様々なパワーアシスト装置など福祉機器の開発が盛んに行われている．それらの装置は人体に直接身に付けるため，安全であることに加え，小型・軽量なシステムであることが求められる．そこで，本研究ではゴム人工筋に注目し，ゴム人工筋の動きを妨げない柔軟な変位センサを開発するとともに，ON/OFF弁を用いた小型の位置決め制御システムを構成した．また，人体の動きを検出する多自由度の柔軟湾曲センサへの応用についても検討する．
2． 柔軟変位センサ
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図3　ゴム人工筋の制御結果　

















この試作センサをゴム人工筋に取り付け制御した結果を図3に示す。図中の太線は目標値，細線は試作センサ出力電圧を示す．図3から，比較的精度良く追従していることがわかる．また，ON/OFF制御により生じるアクチュエータの振動も試作ポテンショメータは十分に計測できており，センサの速応性は良いことがわかる．以上のことからゴム人工筋の動きを阻害せず，さらに軽量でコンパクトな位置決め制御システムが構成できた．　　　　　　　　　　　　























図1に試作した柔軟変位センサの構造を示す．センサは固定電極と可動電極から構成され，ナイロン繊維の表面に炭素を塗布した繊維(㈱東レ製　エレバイ)上を可動電極がスライドすることで，柔軟なポテンショメータとして使用する．このセンサは，長いストロークの計測範囲が設定できる．また，ユーザが測定範囲を自由に設定できるなどの利点を有する．


一般的なポテンショメータは，金属製のブラシと抵抗体との接触により接点を確保する．しかし，炭素被覆ナイロンの場合，表面のカーボンを削ってしまい，耐久性に問題がある．そこで，スライド中の接点の確保とエレバイを保護するため，図2に示すように可動電極内部に炭素粉末を詰め，導電性ゴムシートによりシールを行った新たな可動電極を提案し，試作した．この可動電極は導体である炭素粉末が，炭素被覆ナイロンの動きにあわせて流動し，電極内部で転がり接触することで，ナイロン表面の炭素コーティングを傷つけることなく安定した接点が確保でき，さらに，繊維表面の磨耗防止の効果もあるといえる．





図2　可動電極の内部構造





図1　柔軟変位センサの概要
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