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本研究に関するお問い合わせは、香川大学産学連携・知的財産センターまで
直通電話番号：087-832-1672　　　メールアドレス：ccip@eng.kagawa-u.ac.jp

(1) 新型マイクロ能動カテーテルシステムの開発(1) 新型マイクロ能動カテーテルシステムの開発

(2) 流体中マイクロ移動体の機構と制御(2) 流体中マイクロ移動体の機構と制御

【利用が見込まれる分野】

様々な分野での利用が期待される
マ イ ク ロ マ シ ン の 開 発
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【低侵襲脳血管手術支援システムの研究】
インテリジェント能動型カテーテルの微細加工
インテリジェント能動型カテーテルの計測制御と情報伝達
脳外科手術におけるプランニング支援システム
インテリジェント能動型カテーテルの操作性向上
多機能インテリジェントマイクロシステム

医療福祉関係、建築・造船分野、ガズ・上下水道供給業、玩具製造業
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マイクロロボットの基本構造
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ロボットの試作と
遊泳実験

Floating Motion of the Microrobot
(Frequency of 4 Hz)
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Specification of Prototype Microrobot
Size

Weight

Material

Actuator

Power Supply

10mm×46mm

0.76g

Wood

ICPF Actuator(0.2×3×15mm)

Electricity(e.g. 4v, 0.15A)

(4) ヒューマンスケール

mm

6
10nm

XYZ

オペレーション技術の開発

(3) マイクロ自律水中ロボットシステムの開発

（その他の研究テーマ）

(4) ヒューマンスケール

オペレーション技術の開発

(3) マイクロ自律水中ロボットシステムの開発


