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１．概要（Summary） 

微小力を測定する方法の一つとしてカンチレバーの弾

性変形を利用するものがある．この方法では力の作用点

の変位より力測定を行っている．しかし，この変位によって

カンチレバーの力の作用点と測定対象との距離が変化し

てしまい，原子間力といった物体間の距離に依存する力

を測定する際に問題となる． 
本研究室ではこの課題を解決する方法として，ゼロコン

プライアンス機構を活用した微小力測定を提案している． 
ゼロコンプライアンス機構による微小力測定を原子間力

測定に応用することを考えると，力検出部の微細化が必

要となる．そこで本研究では MEMS 技術を応用し，ゼロ

コンプライアンス式微小力測定装置の開発を行った. 
２．実験（Experimental） 
【利用した主な装置】 
機械特性評価装置 
【実験方法】 

Polytec MSA-500 で測定した結果をもとに，製作し

た実験装置のパラメータを求めた．製作した実験装置

に制御を施し，ゼロコンプライアンス機構を実現した

のち，力測定を行った． 
３．結果と考察（Results and Discussion） 

製作した実験装置を Fig. 1 に示す．三つの板ばね及

び櫛歯型電極から構成されている．櫛歯型電極は静電ア

クチュエータと静電容量変位センサとして用いている．ゼ

ロコンプライアンス機構による測定では作用点は変位せ

ず，検出点が力に対し線形的に変化することで力を測定

することができる．実験装置に制御を施し，作用点に力を

加えた時の検出点と作用点の変位を Fig. 2に示す．実験

結果より，本実験装置においてもゼロコンプライアンス機

構が実現できており，分解能約 230 nN で測定を行うこと

ができた．今後，より力センサとしての性能を上げていくた

めには，変位センサとして使用している櫛歯型電極の静

電容量の測定を高精度化する必要がある． 

 
Fig. 1 Experimental device 

 

 
Fig. 2  Relationship between applied force and 

displacement of detection point and point of force 
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