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１．概要（Summary） 

二足歩行ロボットが歩行するときには，路面の滑りやす

さが重要になる．滑りやすい路面では，路面の滑りやすさ

を推定し，その滑りやすさに合わせた歩行をする必要があ

る．従来の二足歩行ロボットは，滑った後でなければ路面

の滑りやすさがわからないために，足を滑らせることなく歩

行することはできなかった． 
本研究では，滑らずとも物体の滑りやすさを評価可能

な MEMS 滑り覚センサを実現し，これを二足歩行ロボット

の足裏に取り付けることで，ロボットの歩行中において路

面の滑りやすさを評価する手法を提案する．試作した

MEMS 滑り覚センサを用いることで，ロボットが足を着い

てから体重を移動する間に，オイルが付着した路面と付

着していない路面を判別可能であることを確認した． 
 
２．実験（Experimental） 
【利用した主な装置】 

高速大面積電子線描画装置  
  （ADVANTEST F5112+VD01） 
【実験方法】 

センサの製作において，ナノテクプラットフォームが有

する電子線描画装置（ADVANTEST F5112+VD01）を
利用して，EB 描画マスクを作製した． 

まず，試作したセンサを，オイルを塗布したアクリル板と

オイルを塗布していないアクリル板のそれぞれに押し付け

たときの応答を計測した．次に，センサをロボットの足裏に

取り付け，ロボットの歩行中における応答を計測した． 
 

３．結果と考察（Results and Discussion） 
試作したセンサを，オイルを塗布したアクリル板とオイル

を塗布していないアクリル板のそれぞれに押し付けたとき，

オイルを塗布したアクリル板に押し付けたときと，塗布して

いない路面に押し付けたときでは異なるセンサの応答が

得られることを確認した．ロボットの足裏に取り付けたとき

にも，同様の応答を示すことを確認した．ロボットがセンサ

を取り付けた足に体重を移動する間にもセンサの出力は

路面の滑りやすさに対応する一定値を示した．以上の結

果から，提案するセンサを用いることで，二足歩行ロボット

は足を滑らせることなく路面の滑りやすさを評価することが

できると結論付けた． 
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