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これまでの触感の評価方法 問題点と解決手法の提案

これまで用いられている方法は、間接的に観測したものであり直接
観測したものではない

・接触している部位から直接発せられる情報ではない
・皮膚、皮下脂肪、骨などを伝達するために変化している
・物体と指に隠れているため直接の観察が困難

実現方法としては、
①透明試料を用いる
②高感度のハイスピードカメラを使用する
③異なる測定データの同期化

本研究では、汎用カメラで「ROI」 と 「Binning 処理」を用いる方法で、
計測データの同期化と高速化および高感度化を実現した。

実験方法

触動作による物体の摩擦から発生する計測データの考察

指にセンサを装着して、触動作で摩擦による振動情報を読み
取ることが一般的である

疑似指と図のような実験装置を使用して、３つの値の同期性を検証した。
Δx：平面方向の移動 Ｆ：摩擦力 Δz：鉛直方向の移動

本研究は令和３年度の経常研究で実施したものです。関心のある方のご連絡を
お待ちしております。

③安定区間（1.2 s－2.0 s）

•ステックスリップを伴う摩擦

•Z軸振動が急変（80 Hz付近）

②立ち上がり ③安定
①静止摩擦

伸長変形

せん断変形

①静止摩擦区間（0.0 s－0.2 s）

•表面が大きくせん断変形

•滑べりはじめて次の過程に移行

②立ち上がり区間（0.2 s－1.2 s）

•表面の連続的な伸長となじみ

測定に使用した装置
疑似指、試料、センサの配置と測定の様子（右は疑似指の摩擦面と、
画像認識されたマーク点）

疑似指、試料、センサの配置と測定の様子 画像認識したマーク点

Shift of x-axis: Dx

Shift of z-axis: Dz

Fricinal force: F


