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【手続補正書】
【提出日】平成26年8月4日(2014.8.4)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　圧電材料から成る複数の圧電素子と複数の電極板とを積層して成る力センサーであって
、
　前記圧電素子の外周形状が、正方形である、
　ことを特徴とする力センサー。
【請求項２】
　請求項１に記載の力センサーであって、
　前記圧電素子と前記電極板とは交互に積層されており、
　前記圧電素子は、該圧電素子の外周形状の中央部分にある円形またはワッシャ形の接触
面で、隣接する前記電極板と接触する
　ことを特徴とする力センサー。
【請求項３】
　請求項１または請求項２に記載の力センサーであって、
　前記圧電素子は、前記圧電素子および前記電極板を積層する積層方向に対して垂直な方
向の力に対して感度を有する特定圧電素子を含み、該特定圧電素子には、前記感度の方向
を示す目印が形成されている
　ことを特徴とする力センサー。
【請求項４】
　請求項１ないし請求項３の何れか一項に記載の力センサーであって、
　前記圧電素子は、前記圧電素子および前記電極板を積層する積層方向に対して垂直な方
向の力に対して感度を有する特定圧電素子を含み、該特定圧電素子の感度の方向が、前記
第１辺または前記第３辺に平行な方向である
　ことを特徴とする力センサー。
【請求項５】
　請求項１ないし請求項４の何れか一項に記載の力センサーであって、
　互いに直交するｘ方向，ｙ方向，ｚ方向の三軸に対し、前記圧電素子は、ｘ方向の力に
感度を有するｘ方向用圧電素子と、ｙ方向の力に感度を有するｙ方向用圧電素子と、ｚ方
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向の力に感度を有するｚ方向用圧電素子と、を含み、前記三軸方向の力を検出する
　ことを特徴とする力センサー。
【請求項６】
　加えられた力を検出する力検出装置であって、
　請求項５に記載の力センサーを２つ以上備え、所望の軸回りのモーメントを検出する
　ことを特徴とする力検出装置。
【請求項７】
　請求項６に記載の力検出装置であって、
　３つ以上の前記力センサーを同一の直線上に並ばないように配置し、前記三軸方向の力
、および三軸回りのモーメントを検出する
　ことを特徴とする力検出装置。
【請求項８】
　請求項６に記載の力検出装置を用いて動作するロボットハンド。
【請求項９】
　請求項６に記載の力検出装置を用いて動作するロボット。
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