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１．概要（Summary ） 

個々の細胞特性を計測するために，培養環境内にマ

イクロロボットによる物理的操作技術を導入し細胞

固有の力学的，電気的パラメータをフロー方式で高速

に計測する技術を確立する．最初の計測システムとし

て，微細加工技術で作製した変位縮小機構を利用した

硬さ計測プローブを作製する．本機構は 1/8 の縮小性

能を目指し，0.18 µm 以下の位置決め精度を目指す．

これらの知見をもとに細胞固有の特性を明らかにし，

その場による細胞行動のデータベースを確立する． 
 

２．実験（Experimental） 
細胞力学パラメータ計測のために，「22. レーザー

描画装置」を用いて変位縮小機構を利用した硬さ計測

プローブ（オンチッププローブ）を作製した． 
 
３．結果と考察（Results and Discussion） 

磁場によるマイクロツールの非接触駆動において

は，チップ内部に配置された磁気駆動マイクロツール

の駆動ポイントと外部の駆動系との間に不感帯が存

在する．構築したシステムを用いて，ウシ卵子の力学

的特徴量計測を行った．変位縮小機構は，バネ要素の

組み合わせにより，駆動ポイントの操作量を縮小し，

操作ポイントでの操作量の分解能を向上する機構と

なっている．オンチッププローブ駆動時における，駆

動ポイントおよび操作ポイントの繰り返し位置決め

精度を評価した結果，駆動ポイントでの変位が縮小さ

れ，操作点において繰り返し位置決め精度±0.2 µm を

達成し，精密位置決めに成功した． 
構築した計測システムを用いて，ウシ卵子の力学パ

ラメータ計測を行ったところ，細胞の反力計測は約 10
秒，細胞計測間隔は 5 秒－10 秒であることがわかっ

た．このことから，20 秒／個の計測が可能であり，

またフロー方式で細胞の力学パラメータの連続計測

にも成功した． 
 
４．その他・特記事項（Others） 
 本装置利用に際して名古屋大学大学院工学研究科，

新井史人教授に，多くのご配慮とご支援を頂きました． 
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