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研究成果の概要（和文）：粗さのある壁面や天井を機敏に移動するヤモリや虫などの指先の毛の梁構造による把
持メカニズムを検討した．一定角度の傾斜を与えた一本の梁が物体表面を把持（凝着）する力を理論と実験によ
って検討し，それを並べて作る梁集合体構造による把持･脱離デバイスを複数の方法で試作した．櫛状構造を積
層して作製することで，微小傾斜梁の集合体構造を作成できることを示し，その性能について検証した．

研究成果の概要（英文）：A grip-and-release mechanism of a beam structure has been investigated, 
which is used by geckos, insects, etc… to make a quick step on walls and ceilings with surface 
roughness. The beam is modeled as an elastic beam which has a root angle. The adhesion gripping 
force is theoretically investigate and compared with experiments. The grip-and-release devices with 
the multi-beam structure are made in the several ways. One of the ways is the stack of the comb 
structure. The device with small size of the beam can be successfully made and its performance is 
investigated as the grip-and-release device.

研究分野： 工学
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ルの研究
構造を
面における摩擦力やせん断変形が生じない
条件で
の解析解より把持・脱離メカニズムを定性的
に説明
的に説明するためには梁のせん断変形や凝
着面における摩擦の考慮が必要であること
は先行研究により
一方，凝着・脱離デバイスの製作に関しては，
これまでいくつかの研究グループはヤモリ
の微細毛構造を模倣した凝着デバイスを試
作してきた．これらの試作品は高い把持力は
あるものの
題点も確認されている．また，現状のヤモリ
模倣物はその多くがインプリント手法
より高分子の高ポアソン比と高靭性を利用
した長時間の引張によって幾何拘束を超え
た成形をしている．そのため，微細毛構造の
破断・材料の限定等様々な制限が生まれ，凝
着・脱離デバイスとしての性能が十分に発揮
できていない．
従って，
明する厳密な凝着モデルと
デバイス開発
セスへの適用に対する設計指針となると共
に工業技術の向上に大きく貢献できること
に気づき本研究
 
２．研究の目的
熱力学的に厳密に可逆な接合プロセスへ役
立てるため，
用いる多毛構造による把持と脱離機構を物
理的に
は，毛構造を
ル化し，
ぼす影響を理論と実験
う．なお
作と評価
他の材料や条件への
 
３．研
(１) 
毛構造を弾性片持ちはりに近似し，その側面
が対象に凝着する弾性凝着モデルを用い
凝着面には摩擦に起因するせん断力が作用
することとし，把持力に対する影響を理論
に検討した．
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