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数ミリ以下の機械部品からなるマイクロロボットのよ

うな小形機械システムの開発では，機械要素の小形化に

より機械的摺動部の摩擦等が動作に影響を与えるため，

可能な限り摺動部を減らし，マイクロ環境に適した簡易

な構造や新たな駆動原理が求められている． 

機能性流体の一種である電界共役流体（ECF）と呼

ばれる特殊な流体は，電極間に高い電圧を印加すると

強い流動が発生することから，可動部を必要とせずに

従来のポンプと同様な流体パワーを生成することがで

きるため，機械要素の小形化に適した駆動原理である． 

本研究では，機械要素のさらなる小形化と高性能化を

目指して，Fig.1 に示す蛸の吸盤の吸着原理と構造を

模倣し，Fig.2に示す ECFをパワー駆動源に用いた小

形吸着アクチュエータの構造と原理を提案し，アクチ

ュエータを試作して，その動作特性を検討した． 

Fig.3 に試作した小形吸着アクチュエータを示す．吸

着アクチュエータは 直径 11 mm，全長 24 mmと小形

で，内部に ECF 流動発生部を内蔵しており，全体の質

量は 2.4 gである．Fig.4は吸着力測定実験の結果であ

る．7.5 kV の直流電圧印加時に最大吸着力 0.91 Nが

得られ，93 g の質量の物体を持ち上げて保持すること

ができる．試算によると単位質量あたり 375 N/kg の力

が発生しており，小形で大きな出力が得られる吸着ア

クチュエータが実現されたことがわかる． 
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Fig.1 Adhesion principle of octopus suckers 

 
Fig.2 Concept of the micro suction cup 

using functional fluid power 

 

  

Fig.3 Prototype of micro suction cup actuator 

 
Fig.4 Experimental result for suction power 


