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1. はじめに 

近年，人や大型ロボットが立ち入ることのできない狭い空

間で作業をするために，マイクロロボットの開発がおこなわ

れている．先に我々は，6脚マイクロロボットの歩行パターン

を生成可能な中枢パターン生成器（CPG）を開発した[1]．

さらに，マイクロロボットの脚を駆動する静電モータを駆動

するためのハードウェアニューラルネットワーク(HNN）を設

計し，静電モータの駆動に必要なパルス波形を出力可能

であることをシミュレーションによって確認した[2]．本稿で

は，静電モータを駆動可能なニューラルネットワーク集積回

路（NNIC）を実際に作製したため，測定結果を報告する． 

2. ニューラルネットワーク集積回路 

図 1に静電モータを用いた 6脚マイクロロボットを駆動す

るネットワークを示す．先に開発した CPG[1]の出力波形を

NNIC に入力することで，CPG の波形に対応した静電モー

タの駆動波形を生成する．静電モータは 2対 2組の静電ア

クチュエータを組み合わせて駆動する． 

図 2 に NNIC の各構成要素を示す．細胞体モデルはパ

ルス状の波形を生成する発振回路であり，VEAの値により自

励振細胞体モデルと他励振細胞体モデルに切替えが可能

である．また，図1(b），(c）において，iE，isyn，iIは細胞体モデ

ルヘシナプスモデルの信号を伝達する電流である．iE と isyn

の前後に接続した 2 つの細胞体モデルは同相同期発振

し，iIの前後に接続した 2 つの細胞体モデルは逆位相同期

発振する．今回は図 1 に示した 1 組の静電アクチュエータ

の出力波形を測定した． 

図 3に測定結果を示す．図 3は自励振細胞体モデル C1

が出力した 1 周期のパルスに応じて，NNIC が静電モータ

を駆動するために必要な 50～100 [Hz]のパルスを出力可

能であることを示している． 

3. まとめ 

NNICを実際に作製し，静電モータを駆動可能であること

を明らかにした．今後はマイクロロボットへの搭載に向け

て，静電モータの駆動実験をおこなう予定である． 
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図 1 静電モータを用いた 6 脚マイクロロボットを 

駆動するネットワークの概要図 

 

    
（a） 細胞体モデル    （b） 興奮性シナプスモデル 

 
（c） 興奮抑制シナプスモデル 

図 2 NNICの構成要素 

 

 

 
図 3 測定結果 
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