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１．概要（Summary） 

申請者は、アナログ集積回路によるニューラルネットワ

ークを搭載した、ミリメートルサイズのマイクロロボットにつ

いて研究している。実際の昆虫のようにニューラルネットワ

ークが出力する信号をもとに脚を駆動し、歩行をおこなう

ロボットでは世界最小である。申請者は、日本大学理工学

研究所所属のマイクロ機能デバイス研究センターにおい

て、マイクロメートルサイズの微細加工をおこなっている。

今回、ロボットを構成する機械部品の高精度化に必要なド

ライエッチングレシピの検討や、今後のセンサおよびアク

チュエータの開発において、ナノテクノロジー・プラットフォ

ームに注目し試行的に利用した。 

２．実験（Experimental） 
【利用した主な装置】 

高速シリコン深掘りエッチング装置 
【実験方法】 

本課題では、マイクロロボットの機械部品の作製に、ナ

ノテクノロジー・プラットフォームおよび、日本大学理工学

研究所所属のマイクロ機能デバイス研究センター双方の

ファシリティを使用した。まず、マイクロ機能デバイス研究

センターにて、フォトリソグラフィ技術による微細加工に必

要な前処理をおこなった。次に、ナノテクノロジー・プラット

フォームの高速シリコン深掘りエッチング装置を用いて、

マイクロロボットの機械部品を作製した。最後に、機械部

品を組み立て、マイクロロボットを構築し、相乗り VLSI 回

路試作環境を利用して設計した、アナログ集積回路によ

るニューラルネットワークをロボットに搭載し、駆動実験を

おこなった。 
３．結果と考察（Results and Discussion） 

 Fig. 1 に今回作製したマイクロロボットを示す。マイク

ロロボットの上部にアナログ集積回路によるニューラルネッ

トワークを搭載し、コンピュータプログラム無しでの歩行を

実現した。今後、センサおよび新たなアクチュエータの実

装を行う予定である。 

 
Fig. 1 Fabricated microrobot system. 
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