
痛覚耐性基準に基づく
圧力測定システムの開発

サービスロボットや協働ロボットとの接触時の圧力を計測するシステムを開発しました。
従来に比べて、応答性の向上、小型化になるよう検討を進め、人体ダミーに取り付
けて、安全性の評価ができるよう研究を行っています。

 応答性が良いΦ6 mmのひずみゲージ式小型圧力センサに
より、動的な力を計測可能

 衝突安全性試験機と人体ダミーを組み合わせ、最大 点
の圧力計測し、痛覚耐性基準に基づいて評価することが可
能
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 産業機械、農業機械の安全性評価
 衝撃力の計測、衝撃力による変形の計測
 痛覚以外の傷害耐性値への利用

特徴

ロボット産業活性化事業

研究員からのひとこと
この測定システムで、ロボットと衝突したときの安
全性を評価することが可能です。安全性を検
討する際に、ぜひご使用ください。
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図１．試験系の使用イメージ

図２．接触時の圧力波形と基準値との比較例

●圧力測定システム●研究背景と構想

●システム要件
項目 仕様

圧力センサ方式 ひずみゲージ式
圧力センササイズ Φ6 mm
圧力測定範囲 まで
システムサンプリング

衝突の
リスク

サービスロボット
協働ロボット

安全性評価には、
「基準」と「試験装置」が必要

提案試験装置・・・被衝突体にセンサを取り付け、
動的な力を計測する

痛覚耐性基準・・・痛みを荷重値で表した基準

危険領域

安全領域基準値より小さい


