
双腕マイクロロボットにより微生物を操作・計測するには？

Contact person：
E‐mail:
URL: http://www.biorobotics.mech.nagoya‐u.ac.jp/, 
TEL:                              , FAX :

2. Fabrication1. Background

3. Experiment

V.T,Yadugiri et al. (2009)

大規模環境 小規模環境

Problemsバイオ燃料として
藻類が注目

機能・生態解明へ
・ミクロな解析が不可能

培養池 研究室

・作業効率が悪い
・再現性が低い

力計測MMT

Si layer NiPDMS Microchip

SiSU‐8

1. Patterning

2. Deep RIE

3. Cleaning

SiCr/Au

1. Spattering

2. 1st Ni layer 
electroplating

3. 2nd Ni layer 
electroplating

SiSU‐8

1. Patterning

PDMS

2. Patterning

3. Removing

Glass & Spacer

Glass

SU‐8

1. Assembling

2. Bonding
4. Removing

1. PatterningSU‐8 Ni

Force sensing 
structure

Magnetic 
material

Si
作製したチップ

① ②

双腕MMTを用いた珪藻の操作
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双腕MMTによる珪藻の力学刺激印加実験 オンチップで珪藻を自在に操作し
力学刺激を印加・計測

印加力を計測

15分後

凝集反応

1.微生物の解析を行うオンチップビオトープの提案
2.双腕MMTによる珪藻の操作・力学刺激応答計測
3.多様な形状・運動をする様々な微生物への応用

本研究は，科研費(22860030)，JST-SENTAN，及び，名古屋大学グローバルCOE プログ

ラム「マイクロ・ナノメカトロニクス教育研究拠点」の助成を得て行われたものである

梁の変形より

力学刺激により
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4. Conclusion

珪藻（P. leavis） 力学刺激により葉緑体が凝集

珪藻集団の連結を切断

培養から解析の機
能を集約した オンチップビオトープ

刺激に対する応答を計測
双腕MMTによる微生物の操作・力計測

河川の環境を再現

微生物を培養
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オンチップビオトープ
－マイクロロボットによる珪藻の力学的刺激応答計測－

X‐Y‐θ 三軸駆動


