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１．概要（Summary） 

マイクロスケールの微小な構造を活用することで、マク

ロスケールのロボットにおいて、新奇な機能を実現できる

可能性がある。我々はその考えに基づき、微小突起を備

えたテープ（ヤモリテープ）の特異な吸着を活用したグリッ

パーを製作し、ロボットの物体把持に応用するなどの試み

を行ってきた[1]。微小突起の場合は、形状に応じて吸着

の特性が変わるが、微小突起に限らず多くの場合で微小

構造の形状が機能に影響を及ぼす。そのため、様々な形

状を作成し機能の検証を行うことは、微小構造を応用する

上で重要である。 

本研究では、様々な形状を容易に作成するために、グ

レースケール露光により２．５次元の構造を得て、その構

造に基づき型を製作する。本年度は 3DCAD で製作した

STLファイルの構造をグレースケール露光により転写する

仕組みの開発を行った。 

 

２．実験（Experimental） 

【利用した主な装置】 

高速マスクレス露光装置、3D測定レーザー顕微鏡、厚

膜フォトレジスト用スピンコーティング装置、ダイシングソー、

深堀りドライエッチング装置 2 

【実験方法】 

画像作成ソフトを用い、STL ファイルからマスクレス露

光用のBMPファイルの作成を行った。その画像を用いて

露光し、現像を行った。その後、現像で得られた構造に基

づき、型を製作した。 

 

 

 

３．結果と考察（Results and Discussion） 

任意の構造でレジスト上に造形したパターンを基に、型

が得られた（Fig. 1）。 

同じパターンの繰り返しであれば問題はなかったが、大

きな形状を作成した際には継ぎ目の部分が過露光状態に

なったため、今後補正方法を検討する。 

 

Fig.1 Process of making a mould. 
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