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１．概要（Summary）

ヤモリは、ほとんどどんな種類の表面にも素早く着脱で

きる。このような機能を持つロボットのパーツの作製を考え

ている。この能力は、足の階層構造（つま先パッド、定置

の配列など）、および解放時に急速に弛緩する把持時に

強い粘着力および摩擦力を発生させるためにそれらがど

のように動かされる（関節接合される）かに起因する。この

中でも、傾斜したフラップ（Fig.1）の形成方法が問題であ

る。

これには先行研究 1)があるが、まだプロセスが固まって

いない。そのプロセスに関して相談した。フラップの傾斜

角φは、基板に対し、70°～90°の角度である。一つの

方法は、イオンミリング装置で基板の自公転を止めてミリ

ングすることである。ここで懸念される問題は、ミリングして

飛ばされた粒子が Fig.1 の側面 S へ再付着する現象であ

るが、上記の角度範囲ならば、これは十分小さいと考えら

れる。この相談結果を踏まえ、今後、装置の改造を含め、

実験を進めたい。

Fig. 1 Schematic of the angled flaps

２．実験（Experimental）

＜技術相談のため概要のみ記載。以下、空欄。＞

３．結果と考察（Results and Discussion）

＜技術相談のため概要のみ記載。以下、空欄。＞
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