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1. はじめに 

近年，マイクロロボットは産業や医療など，様々な分野で

の活躍が期待されている．我々は Micro Electro Mechanical 

Systems (MEMS)に用いられている微細加工技術を用いて，

自律駆動が可能なミリメートルサイズのロボットを作製する

研究を行っている．ロボットの駆動には動力源であるアクチ

ュエータが必要不可欠であり，ミリメートルサイズのロボット

に搭載するアクチュエータには小型かつ低消費電力である

ことが求められる．そこで，我々は静電モータに着目し，研

究を行っている[1]． 

本稿では，マイクロロボットの脚部を駆動する双方向静電

モータの駆動波形について検討したので報告する． 

2. 双方向静電モータ 

静電モータは静電気力を利用して動作するアクチュエー

タである．また，静電モータは構造が比較的簡単かつ平面

的であることから，MEMS 技術を用いて作製が可能で，小

型化が可能である．先に開発した静電モータは，静電モー

タに実装した MEMS ばねの復元力を利用してマイクロロボ

ット脚部の引き戻し動作を行ったが，発生力が不十分であ

った． 

そこで，押し出し動作に加えて引き戻し動作も静電アク

チュエータを用いて行う，双方向に駆動する双方向静電モ

ータを開発した． 

図１に双方向静電モータの構造を示す．双方向にするこ

とで，引き戻しの発生力を増大すると共に，より細かい制御

が可能になる． 

3. 駆動波形生成 

双方向静電モータを駆動するには，両側のアクチュエー

タに信号を同時に入力する必要がある．そこで，図 2 に示

す双方向静電モータの駆動波形を生成する回路を作製し

た．回路定数は，RA1 = RA2 = RA3 = RA4 = 2MΩ，RB1 = RB2 = 

RB3 = RB4 = 10kΩ，VPV = 60V とし，T1，T2，T3，T4 はトランジ

スタ 2N5551 を用いた． 

図 3 にオシロスコープを用いて測定した，生成した駆動

波形の一例を示す． 

4. まとめ 

双方向静電モータを駆動するために必要な，パルス幅

7.5ms，パルス周期 10ms，振幅 50 V の駆動波形を得た．

今後は実際の双方向静電モータでの駆動実験をおこなう 

 

 
図 1 双方向静電モータ 

 

 
図 2 駆動波形を生成する回路 

 
図 3 駆動波形 

予定である． 
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