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人工繊毛を集団的に制御することはマイクロシステムの発展において重要である .例え

ば,Hanasoge らは複数の人工磁性繊毛に外部磁場を加えることで人工繊毛を波状運動させ,マイ

クロ流体ポンプを実現した[1].また,Shuaizhong らは人工繊毛の波状運動を応用して,傾斜を登る

マイクロロボットを提案した[2].しかしながら,これらの研究は大きな外部磁場装置が必要であ

り,小型化に不適である課題がある.それゆえ我々は,小型化が可能なヒートエンジンを用いて,多

重振り子の波状運動[3]や 84 Hz で振動する弾性体人工繊毛[4]を報告した.しかしながら,熱現象

を用いて複数の人工繊毛を集団制御する研究は未だ行われていない.そこで本報告では,集団制

御の前段階として,2 本の熱界面型振り子の初動の制御と 3 本の振り子の波状運動への応用を検

討し報告する.具体的には,2本の振り子に流す電流の向きを変えることによって振り子の初動を

制御し,隣り合う振り子に逆向きの電流を流すことによって 3本の振り子の波状運動を実現した.

今後,人工繊毛の数を増やして集団制御が可能となれば個別の人工繊毛ごとに制御せずに同相

の動きを実現できると考えている. 

 

Fig1:Experimental setup 
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