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１．概要（Summary） 

従来，我々の研究グループではマイクロ流体チップ内

にマイクロロボットを集積化したロボット統合型マイクロ流

体チップを用いて，オンチップでの卵子の機械的特徴量

の計測を行ってきた．従来のオンチップ細胞計測システム

の課題であった計測前後での細胞の投入・回収の問題と，

チップ内に混入する気泡の問題を解決するために，オー

プンな構造を持つロボット統合型マイクロ流体チップを作

製する．振動誘起流れによる細胞搬送技術と従来の機械

的特徴量計測システムを統合することで，オープンな環

境下での卵子の機械的特徴量の計測を行う． 

 

２．実験（Experimental） 

・利用した主な装置 

 レーザー描画装置 

 

・実験方法 

卵子の機械的特徴量計測のために，「レーザー描画装

置」を用いてロボット統合型マイクロ流体チップを作製し

た． 

 

３．結果と考察（Results and Discussion） 

作製したロボット統合型マイクロ流体チップは，振動誘

起流れによる搬送のためのマイクロピラーアレイと，機械

的特徴量計測のためのオンチッププローブと力センサを

集積化した計測部を有している．オープンな環境下での

卵子の搬送には，チップ全体に高周波円振動を印加する

ことでチップ内のマイクロピラー周りに発生する振動誘起

流れを利用した．計測部まで搬送された卵子を，チップ外

部のマイクロマニピュレータの動きに追従するオンチップ

プローブを用いて力センサに押し込むことにより，機械的

特徴量の計測を行った．このときの卵子の変形量と力セ

ンサの変位量からヘルツの接触応力モデルを適用するこ

とにより卵子のヤング率を推定することができ，またそのヤ

ング率は 200 Pa 付近であると算出された． 
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