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インダクタンスセンサ
コイルを⽤いた磁気式触覚センサ
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磁性エラストマの変位（＝接触⼒）をインダクタンス変化から取得

コイル

押下⼒
磁性エラストマ
（鉄粉含有ゴム）

シリコーンゴム

⼀部ゴム切断図 センサ側⾯図

提案センサ

鉄粉が接近＝インダクタンスが増加
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T. Kawasetsu, et al. "Size dependency in sensor response of a flexible tactile sensor based on inductance measurement." Proc. 2017 IEEE Sensors Conf., 2017.

川節 拓実（⼤阪⼤学）



コイルを⽤いた磁気式触覚センサ
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複数のコイルを⽤いることで接触⼒の⽅向も推定可能

4つのコイル

磁性エラストマ
シリコーンゴム

3次元的な接触⼒
（＝3軸⼒）

磁性エラストマと各コイル間の距離が
各コイルのインダクタンスを決める
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T. Kawasetsu, et al., "Flexible tri-axis tactile sensor using spiral inductor and magnetorheological elastomer,” IEEE Sens. J., no.18, vol.14, pp.5834-5841, 2018.

川節 拓実（⼤阪⼤学） コイルを⽤いた磁気式触覚センサ
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複数のコイルを⽤いることで接触⼒の⽅向も推定可能
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T. Kawasetsu, et al., "Flexible tri-axis tactile sensor using spiral inductor and magnetorheological elastomer,” IEEE Sens. J., no.18, vol.14, pp.5834-5841, 2018.
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ホール素⼦

https://www.asahi-kasei.co.jp/asahi/jp/
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ホール(Hall)効果により磁場を検出
ブラシレスモータ
スマートフォンの地磁気センサ
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ホール効果
Magnetic-based Tactile Sensing

M. H. Rosle, R. Kojima, K. Or, Z. Wang, and S. Hirai, “Soft Tactile Fingertip to Estimate Orientation and the
Contact State of Thin Rectangular Objects,” in IEEE Robotics Automation Letters, vol. 5, no. 1, pp. 159–166, 2020
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Experimental setup using 6-axis arm: classification 
of contact states with electrical converter

Contact state definition.
Successful state: State 1

Failure state: State 2 and 3

Contact State Classification

Magnetic-based Tactile Sensing
Hisyam Rosle
Universiti Malaysia Perlis

State 2 (Left collision) State 3 (Right collision)

The arm moved upward once failure state (State 2 and 3) was detected

Magnetic-based Tactile Sensing



磁気センシング

• 柔軟体に埋め込まれた磁⽯の運動を検出
• コイルとホール素⼦
• コイル：単純で衝撃に強い．

定常状態では検出できない．
• ホール素⼦：定常状態で検出できる．


