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(57)【要約】
【課題】本発明は、静脈内投薬を自動的に準備するため
の装置についての注射器針の位置及び偏向を補正する方
法に関する。
【解決手段】本発明は、静脈内投薬を自動的に準備する
ための装置についての注射器針の位置及び偏向を補正す
る方法であって、装置は、自動アクチュエータと、注射
器と計測用平面を具備する一方向位置センサとを内蔵す
る制御システムとを備えており、当該方法は、注射器の
第１の点及び第２の点の位置座標を獲得するステップと
、自動アクチュエータの制御システムによって注射器針
の位置誤差及び偏向誤差を補正するステップとを備えて
いる。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　静脈内投薬を自動的に準備するための装置の内部における注射器針の位置及び偏向を補
正するための方法であって、前記装置が、制御システムを具備する自動アクチュエータを
備えており、前記制御システムが、注射器と計測用平面を具備する一方向位置センサとを
備えている、前記方法において、
　前記方法が、
　前記自動アクチュエータによって、前記注射器針の第１の点が前記一方向位置センサの
前記計測用平面と交差する第１の計測位置に、前記注射器を位置決めするステップと、
　前記一方向位置センサによって、前記注射器針の前記第１の点の第１の位置座標を獲得
するステップと、
　前記自動アクチュエータによって、前記第１の点から所定距離で離隔して配置されてい
る前記注射器針の第２の点が前記一方向位置センサの前記計測用平面と交差する第２の計
測位置に、前記注射器を位置決めするステップと、
　前記一方向位置センサによって、前記注射器針の前記第２の点の第１の点座標を獲得す
るステップと、
　前記自動アクチュエータによって、前記注射器を、前記注射器の長手方向軸線を中心と
して９０°回転させるステップと、
　前記自動アクチュエータによって、前記注射器針の前記第１の点が前記一方向位置セン
サの前記計測用平面と交差する第３の計測位置に、９０°回転された前記注射器を位置決
めするステップと、
　前記一方向位置センサによって、前記注射器針の前記第１の点の第２の位置座標を獲得
するステップと、
　前記自動アクチュエータによって、前記注射器針の前記第２の点が前記一方向位置セン
サの前記計測用平面と交差する第４の計測位置に、９０℃回転された前記注射器を位置決
めするステップと、
　前記一方向位置センサによって、前記注射器針の前記第２の点の第２の位置座標を獲得
するステップと、
　前記自動アクチュエータによって、前記一方向位置センサを離隔するように移動させる
ステップと、
　前記自動アクチュエータの前記制御システムによって、前記ステップにおいて獲得され
た位置座標を利用することによって、基準針に対する前記注射器針の位置誤差及び偏向誤
差を決定するステップと、
　前記自動アクチュエータの前記制御システムによって、前記注射器針の前記位置誤差及
び前記偏向誤差を補正するステップと、
　を備えていることを特徴とする方法。
【請求項２】
　前記計測用平面と交差する前記注射器針の前記第１の点が、前記注射器針の先端とされ
ることを特徴とする請求項１に記載の方法。
【請求項３】
　前記自動アクチュエータが、前記第１の計測位置から前記第２の計測位置に移動させる
ために、前記注射器の前記長手方向軸線に対して平行とされる方向において所定距離で直
線変位されることを特徴とする請求項１又は２に記載の方法。
【請求項４】
　前前記第１の計測位置から前記第２の計測位置に移動させるための、記自動アクチュエ
ータの直線変位の前記所定距離が、１３ｍｍとされることを特徴とする請求項３に記載の
方法。
【請求項５】
　前記自動アクチュエータが、前記第３の計測位置から前記第４の計測位置に移動させる
ために、前記注射器の前記長手方向軸線に対して平行とされる方向において所定距離で直
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線変位されることを特徴とする請求項１～４のいずれか一項に記載の方法。
【請求項６】
　前記第３の計測位置から前記第４の計測位置に移動させるための、前記自動アクチュエ
ータの直線変位の前記所定距離が、１３ｍｍとされることを特徴とする請求項５に記載の
方法。
【請求項７】
　前記注射器の前記長手方向軸線を中心とする９０°回転が、時計回りとされることを特
徴とする請求項１～６のいずれか一項に記載の方法。
【請求項８】
　前記一方向位置センサが位置座標を獲得する獲得ステップそれぞれの後に、
　前記自動アクチュエータの前記制御システムによって、前記獲得ステップにおいて獲得
された前記位置座標を利用して前記基準針に対する前記注射器針の前記位置誤差又は前記
偏向誤差を決定することと、
　前記自動アクチュエータの前記制御システムによって、前記注射器の前記位置誤差又は
前記偏向誤差を補正することと、
　が、実行されることを特徴とする請求項１～７のいずれか一項に記載の方法。
【請求項９】
　前記自動アクチュエータの前記制御システムが前記基準針に対する前記注射器針の前記
位置誤差及び前記偏向誤差を決定するステップの後に、
　前記自動アクチュエータの前記制御システムによって、前記位置誤差又は前記偏向誤差
を設定限界と比較することと、
　前記位置誤差又は前記偏向誤差が前記設定限界を超えた場合に、前記位置誤差又は前記
偏向誤差を補正しないで、前記位置誤差又は前記偏向誤差が前記設定限界を超えたことを
示す信号を発することと、
　が、実行されることを特徴とする請求項１～８のいずれか一項に記載の方法。
【請求項１０】
　前記自動アクチュエータが、ロボットアームとされることを特徴とする請求項１～９の
いずれか一項に記載の方法。
【請求項１１】
　前記一方向位置センサが、レーザー位置センサとされることを特徴とする請求項１～１
０のいずれか一項に記載の方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、好ましくは特に細胞増殖抑制療法、細胞傷害性療法、及び／又は鎮痛療法の
ために利用される、静脈内投薬を自動的に準備するための装置の技術分野に関する。
【０００２】
　特に、本発明は、静脈内投薬を自動的に準備するための上述のタイプの装置であって、
利用者による手動操作を要せず自動的に静脈内投与のための薬剤の少なくとも１つの混合
体を準備することができる、少なくとも１つのアクチュエータを備えている装置のための
方法に関する。上述のタイプの装置を用いることによって、（例えば特に機械式、電気機
械式、又はロボット式とされる）少なくとも１つのアクチュエータを介した作用を通じて
、例えば特に錠剤や溶剤のような様々な基礎静脈内投与成分を混合することによって生成
された特定の薬剤を準備することができる。
【０００３】
　本発明では、静脈内投与成分又は基礎成分との用語は、患者に静脈内投与するための任
意の医薬品（medicinal product）、薬剤（medicinal substance）、又は薬物（medicina
l drug）、及び静脈内投与するための少なくとも１つの医薬品、薬剤、又は薬物と混合す
るために利用される任意の必要な溶媒（solvent）を意味する。
【０００４】
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　上述の薬剤混合を生成するために利用される基礎成分は、元々、装置内部の特定領域に
通常配置されている特定の薬袋又は容器に格納されている。当該装置のアクチュエータに
よって支持されていると共に当該アクチュエータを介して動作する、注射器を利用するこ
とによって、所望の薬剤混合体のために必要とされる基礎成分の容量が引き出され、当該
基礎成分と当該薬剤混合体のために事前に準備された他の基礎成分との混合体を格納する
ための適切な格納場所に移送される。
【０００５】
　当該装置のアクチュエータは、注射器を特定の薬袋又は容器に向かって移動させるよう
に構成されているので、注射器は、特定の薬袋又は容器を穿孔することができる。特定の
薬袋又は容器の穿刺面の大きさは小さいので、針を挿入する作業は困難であり、許容誤差
がほとんど許されない高精度が要求される。
【０００６】
　さらに、薬品を自動的に準備するためのこのタイプの装置によって扱われる基礎成分が
毒性を有しているので、アクチュエータが動作している際に利用者がアクセスすることが
できない密閉空間において、薬品が自動的に準備される。これら自動装置は、据付及び利
用の利便性のために徐々に小型化される傾向にあるが、アクチュエータが衝突することな
く移動するために、アクチュエータに要求される当該装置の空間が最も小さい。
【０００７】
　針の位置及び偏向の両方の観点において、既存の注射器は、薬品を自動的に準備するた
めの装置のアクチュエータの精度にも関わらず、非常に変化するので、偶発的に、針が薬
袋又は容器に正確に挿入されないことがある。このような状況下においては、針が薬袋又
は容器に正確に挿入されるように、注射器の向きを変更する必要がある。薬袋又は容器を
穿刺した場合における許容誤差が小さいので、注射器の向きを変更するためには、注射器
の先端の正確な位置及び偏向を知ることが必要とされるので、高コスト且つ嵩張る付加的
な計測装置が求められるが、これによりアクチュエータの移動が妨げられる。さらに、既
知の方法によって計測することには、多くの時間を要するが、これは、当該装置によって
薬品を準備するプロセスの速度に対して悪影響を及ぼす。
【０００８】
　本発明では、針の偏向は、針と注射器の長手方向軸線とが成す角度に関連する。針が注
射器の長手方向軸線と完全に位置合わせされていない場合には、針の偏向が存在する。
【背景技術】
【０００９】
　注射器針の偏向を検出するための計測方法としては、一例として、特許文献１が挙げら
れる。当該特許文献は、レーザービームが照射された針の位置を決定する光学装置を開示
している。当該光学装置は、最初に回転リフレクタを通過した後に、レーザービームを２
つの別々のレーザービームに分割するビームスプリッタを通過するように、当該レーザー
ビームを発生させる、レーザー源を備えている。分割されたレーザービームそれぞれが、
２つのレーザービームが計測領域で直角に交差するように位置決めされているミラーにお
いて反射する。注射器針は、レーザービームが照射されたのちに計測領域に導入される。
注射器針が当該２つのレーザービームと干渉した場合に形成される影が、球状レンズを通
過し、光ダイオードに投影されるので、当該光学装置は、注射器針の位置を決定するため
に、レーザービームそれぞれによって形成された壁を利用する。当該光学装置が、多数の
構成部品のための空間を必要とする、高コストで複雑な装置であるという意味において、
当該光学装置は、センサ要素のうち一のセンサ要素の回転さえ含む複雑な態様で、相互作
用する多数の要素を備えている装置と言える。さらに、当該光学装置は、注射器針の偏向
が存在するか否かを示すのみであり、注射器針の偏向を補正することはできない。
【００１０】
　一方、特許文献２は、超音波走査面に繰り返し挿入される位置決め誘導用針を手作業に
より支持するステップを含む、注射器針の補正方法を開示している。注射器針の先端の座
標を調整するために、最大輝度点を利用することによって、変換行列が計算される。当該
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方法は、薬品を自動的に準備するための装置に適用することはできない。当該方法は、利
用者による取り扱いを含んでいるからである。さらに、当該方法は、継続時間を含む時系
列の画像を必要とするので、当該調整後に注射器針が処理されるプロセスの速度に悪影響
を及ぼす。
【先行技術文献】
【特許文献】
【００１１】
【特許文献１】英国特許第２２９１９６７号明細書
【特許文献２】中国特許出願公開第１０３５８４８８５号明細書
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【００１２】
　本発明の目的は、注射器針の位置及び偏向を検出するための既知の方法に関する上述の
問題を解決することである。
【課題を解決するための手段】
【００１３】
　特に、本発明は、静脈内投薬を自動的に準備するための装置の内部における注射器針の
位置及び偏向を補正するための方法であって、装置が、制御システムを具備する自動アク
チュエータを備えており、制御システムが、注射器と計測用平面を具備する一方向位置セ
ンサとを備えている、方法において、
　方法が、
　自動アクチュエータによって、注射器針の第１の点が一方向位置センサの計測用平面と
交差する第１の計測位置に、注射器を位置決めするステップと、
　一方向位置センサによって、注射器針の第１の点の第１の位置座標を獲得するステップ
と、
　自動アクチュエータによって、第１の点から所定距離で離隔して配置されている注射器
針の第２の点が一方向位置センサの計測用平面と交差する第２の計測位置に、注射器を位
置決めするステップと、
　一方向位置センサによって、注射器針の第２の点の第１の点座標を獲得するステップと
、
　自動アクチュエータによって、注射器を、注射器の長手方向軸線を中心として９０°回
転させるステップと、
　自動アクチュエータによって、注射器針の第１の点が一方向位置センサの計測用平面と
交差する第３の計測位置に、９０°回転された注射器を位置決めするステップと、
　一方向位置センサによって、注射器針の第１の点の第２の位置座標を獲得するステップ
と、
　自動アクチュエータによって、注射器針の第２の点が一方向位置センサの計測用平面と
交差する第４の計測点に、９０℃回転された注射器を位置決めするステップと、
　一方向位置センサによって、注射器針の第２の点の第２の位置座標を獲得するステップ
と、
　自動アクチュエータによって、一方向位置センサを離隔するように移動させるステップ
と、
　自動アクチュエータの制御システムによって、ステップにおいて獲得された位置座標を
利用することによって、基準針に対する注射器針の位置誤差及び偏向誤差を決定するステ
ップと、
　自動アクチュエータの制御システムによって、注射器針の位置誤差及び偏向誤差を補正
するステップと、
　を備えていることを特徴とする方法を開示している。
【００１４】
　自動アクチュエータを移動させることによって、一方向位置センサの利用を介して２つ
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の軸線のついての位置座標を獲得することができる。言い換えれば、一方向位置センサは
、本発明の主題である方法において必要な機能を発揮させるために、非常に複雑な構造を
有している必要はない。これにより、一方向位置センサを経済的かつ小型とすることがで
きる。自動アクチュエータを移動させるための空間的余裕を損なうことなく、静脈内投薬
を自動的に準備するための装置の内部に一方向位置センサを配置させることができるから
である。
【００１５】
　本発明の主題である当該方法によって、利用される注射器針の偏向に関係なく、薬剤を
自動的に準備するための自動装置を通常動作させることができる。これにより、従来技術
に基づく注射器のばらつきが解消される。
【００１６】
　第１の計測位置及び第３の計測位置において、計測用平面と干渉する注射器針の点は、
好ましくは注射器の先端である。しかしながら、注射器の偏向のばらつきに起因して、計
測用平面と干渉する注射器の点を正確に注射器の先端とすることはできないが、当該先端
の直近とすることはできる。この事実は、本発明の主題である当該方法に対して影響しな
い。
【００１７】
　望ましくは、自動アクチュエータが、第１の計測位置から第２の計測位置に移動させる
ために、注射器の長手方向軸線に対して平行とされる方向において所定距離で、好ましく
は１３ｍｍ直線変位される。
【００１８】
　優位には、自動アクチュエータが、第３の計測位置から第４の計測位置に移動させるた
めに、注射器の長手方向軸線に対して平行とされる方向において所定距離で、好ましくは
１３ｍｍ直線変位される。
【００１９】
　任意には、注射器の長手方向軸線を中心とする９０°回転が、時計回りとされる。
【００２０】
　好ましくは、一方向位置センサが位置座標を獲得する獲得ステップそれぞれの後に、
　自動アクチュエータの制御システムによって、獲得ステップにおいて獲得された位置座
標を利用して基準針に対する注射器針の位置誤差又は偏向誤差を決定することと、
　自動アクチュエータの制御システムによって、注射器の位置誤差又は偏向誤差を補正す
ることと、
　が、実行される。
【００２１】
　優位には、自動アクチュエータの制御システムが基準針に対する注射器針の位置誤差及
び偏向誤差を決定するステップの後に、
　自動アクチュエータの制御システムによって、位置誤差又は偏向誤差を設定限界と比較
することと、
　位置誤差又は偏向誤差が設定限界を超えた場合に、位置誤差又は偏向誤差を補正しない
で、位置誤差又は偏向誤差が設定限界を超えたことを示す信号を発することと、
　が、実行される。
【００２２】
　任意には、自動アクチュエータが、ロボットアームとされる。
【００２３】
　任意には、一方向位置センサが、レーザー位置センサとされる。
【００２４】
　本発明をさらに良好に理解するために、本発明の一の実施例を表す図面が、説明的且つ
日限定的な例として添付されている。
【図面の簡単な説明】
【００２５】
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【図１】薬品を自動的に準備するための装置の一の実施例の密閉空間の内部についての斜
視図であって、ロボットアームとシャッターポートとレーザー位置センサとを表す。
【図２】シャッターポートの斜視図である。
【図３】レーザー位置センサの正面図である。
【図４】注射器を支持するロボットアームの斜視図である。
【図５】第１の計測位置（Ｐ１）におけるロボットアームの斜視図である。
【図６】第１の計測位置（Ｐ１）におけるロボットアームの斜視図である。
【図７】第２の計測位置（Ｐ１－１３）におけるロボットアームの斜視図である。
【図８】第３の計測位置（Ｐ２）におけるロボットアームの斜視図である。
【図９】薬品を自動的に準備するための装置の一の実施例の密閉空間の内部についての斜
視図であって、ロボットアームとシャッターポートとレーザー位置センサとを表す。
【図１０】注射器針がシャッターポートに挿入されている場合におけるロボットアームの
斜視図である。
【発明を実施するための形態】
【００２６】
　図１は、医薬品を自動的に準備するための装置についての一の実施例の密閉空間、すな
わちアクチュエータが準備プロセスを実施するための空間の概略図である。図示の実施例
は、ロボットアーム１のための対応する制御システムを有しているロボットアーム１と、
計測システムとしてのレーザー位置センサ２と、基礎成分を収容しているコンテナ４への
アクセスを可能とするシャッターポート３とを備えている。
【００２７】
　図２に表わすように、シャッターポート３は、コンテナ４が配置されている構造体であ
って、注射器針をコンテナ４の内容物に対してアクセス可能とする穴３１を備えている構
造体とされる。
【００２８】
　さらに、装置は、レーザー位置センサ２から成る一方向計測センサを備えている（図３
参照）。レーザー位置センサ２は、レーザー光線ビームを受信機２２に送る機能を有して
いる発信機２１を備えており、これにより、レーザービームが計測用平面２３を形成して
いる。本発明の実施例で利用されるレーザー位置センサ２は、多機能レーザーＣＣＤ（電
荷結合素子）マイクロメータとされ、レーザービームが伝送される方向に対して垂直とさ
れる方向において発信機２１と受信機２２との間に配置されている物体の中心位置の値を
付与するように構成されている。言い換えれば、レーザー位置センサ２は、一の軸線にお
ける単一の座標を供給する。
【００２９】
　図４は、図示の実施例ではロボットアーム１から成る装置のアクチュエータを表わす。
ロボットアーム１は、ロボットアーム１の端部において、基準針１２′及びプランジャ１
３を具備する注射器１１を支持している。注射器１１のプランジャ１３は、ガイド１５に
沿って滑動可能とされるアクチュエータ１４によって動作される。基準針１２′は、注射
器１１の長手方向軸線と完全に位置合わせされている針、すなわち偏向していない針に相
当する。しかしながら、大部分の針は、例えば図５～図１０に表わす針１２のように偏向
している。特に図６、図７、図９、及び図１０は、注射器１１の長手方向軸線と一致して
いる破線によって示されている基準針１２′に対する、針１２の偏向を表わす。
【００３０】
　本発明では、針１２は、基準針１２′とは異なり、偏向している針に関連する。
【００３１】
　本発明の目的は、ロボットアーム１が針の偏向を計算し、基準針１２′が侵入する方向
と同一方向において針１２がシャッターポート３の穴３１に挿入可能とされる向きを推定
することによって、当該偏向を補正することである。従って、針１２は、針１２の偏向の
有無に関係なく、確実且つ正確にコンテナ４に挿入可能とされる。偏向が特定の限界値を
超えると、ロボットアーム１は、装置の他の部品との衝突又はロボットアーム１が動作す
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る空間の境界との衝突を回避するために補正しない。このような状況において、ロボット
アーム１は、事実を示すための信号を発信することができる。
【００３２】
　最初に、実際の針１２を有している注射器１１は、ロボットアーム１に配置されており
、ロボットアーム１は、図５及び図６に表わす第１の計測位置（Ｐ１）に移動するように
なっている。第１の計測位置（Ｐ１）では、針１２の第１の点、好ましくは針１２の先端
がレーザー位置センサ２の計測用平面２３を通過することによって、例えば“ｘ”軸線で
ある第１の軸線における針１２の第１の点の第１の位置座標を獲得することができる。ロ
ボットアーム１の制御システムは、“ｘ”座標を変数Ａ１として格納した後に、同一位置
（Ｐ１）における基準針１２′の“ｘ”座標と比較し、キャリブレーションの際に獲得さ
れた基準針１２′の“ｘ”座標が、変数Ｒ１として格納される。
【００３３】
　次に、ロボットアーム１は、図７に表わす第２の位置（Ｐ１－１３）に移動される。こ
のために、ロボットアーム１は、第１の位置（Ｐ１）から、注射器１１の長手方向軸線に
対して平行とされる方向においてレーザー位置センサ２に向かって、所定距離、好ましく
は１３ｍｍ直線移動する。第２の位置（Ｐ１－１３）において、針１２の第２の点が計測
用平面２３を通過する。レーザー位置センサ２は、第１の位置（Ｐ１）と同一の軸線すな
わち“ｘ”軸線において、針１２の第２の点についての第１の位置座標を提供する。ロボ
ットアーム１の制御システムは、“ｘ”座標を変数Ａ１－１３として格納する。同一の位
置（Ｐ１－１３）における基準針１２′の“ｘ”座標は、キャリブレーションの際に獲得
され、変数Ｒ１－１３として格納される。
【００３４】
　その後に、ロボットアーム１は、図８に表わす第３の位置（Ｐ２）に移動される。第３
の位置（Ｐ２）では、注射器１１が、好ましくは注射器１１の長手方向軸線に関して時計
回りに９０°回転される。しかしながら、ロボットアーム１が十分な空間的余裕を有して
いる場合には、反時計回りに９０°回転することができる。このような９０°回転の結果
として、レーザー位置センサ２が単一の座標を提供する場合であっても、第３の位置（Ｐ
２）において計測した場合に獲得される座標は、“ｘ”軸線に対して垂直とされる軸線に
対応する。ロボットアーム１を９０°回転させることによって、針１２の座標が、一方向
センサを利用して、両方の軸線において計測される。
【００３５】
　第３の位置（Ｐ２）では、針１２の第１の点は、好ましくは先端であるが、レーザー位
置センサ２の計測用平面２３を通過して、例えば“ｚ”軸線である第２の軸線における針
１２の第１の点の第２の位置座標を獲得する。ロボットアーム１の制御システムは、“ｚ
”座標を変数Ａ２として格納する。同一の位置（Ｐ２）における基準針１２′の“ｚ”座
標は、キャリブレーションの際に獲得され、変数Ｒ２として格納される。
【００３６】
　その後に、計測の観点から、ロボットアーム１は第４の位置（Ｐ２－１３）に移動され
る。このために、ロボットアーム１は、注射器１１の長手方向軸線に対して平行とされる
方向において、第３の位置（Ｐ２）からレーザー位置センサ２に向かって、所定距離、好
ましくは１３ｍｍ直線移動する。第４の位置（Ｐ２－１３）では、針１２の第２の位置が
計測用平面２３を通過する。レーザー位置センサ２は、第３の位置（Ｐ２）と同一の軸線
すなわち“ｚ”軸線における針１２の第２の点についての第２の位置座標を提供する。ロ
ボットアーム１の制御システムは、“ｚ”座標を変数Ａ２－１３として格納する。同一の
位置（Ｐ２－１３）における基準針１２′の“ｚ”座標は、キャリブレーションの際に獲
得され、変数Ｒ２－１３として格納される。
【００３７】
　計測が実行されると、ロボットアーム１は、衝突を回避するために、センサ領域から離
隔するように直線移動する。ロボットアーム１の制御システムは、変数Ａ１及びＡ２とし
て格納されている針１２の第１の点についての２つの座標を、対応する基準座標すなわち
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変数Ｒ１及びＲ２と比較し、基準針１２′に対する針１２の位置誤差を決定する。
【００３８】
　さらに、ロボットアーム１の制御システムは、変数Ａ１－１３及びＡ２－１３として格
納されている針１２の第２の点についての２つの座標を、変数Ａ１及びＡ２と比較し、三
角法によって、基準針１２′に対する針１２の偏向誤差を決定する。
【００３９】
　一旦誤差が決定されると、ロボットアーム１の制御システムは、軸線（“ｘ”軸線及び
“ｚ”軸線）それぞれにおける変位によって、如何なる位置誤差をも補正し、軸線（“ｘ
”軸線及び“ｚ”軸線）それぞれを中心とする回転によって、如何なる偏向誤差をも補正
する。言い換えれば、針１２の位置誤差及び偏向誤差は、１つ又は２つの変位及び回転に
よって補正される。補正を全く必要としないからである。
【００４０】
　誤差が限界値を超えた場合には、ロボットアーム１は補正しないで、針１２を交換する
ための信号を発する。
【００４１】
　図９及び図１０に表わすように、基準針１２′に関する任意の誤差を補正した後に、ロ
ボットアーム１は異なる位置に配置され、針１２がシャッターポート３に対して垂直とさ
れる方向においてシャッターポート３に侵入し、針１２の偏向に影響を受けずに、コンテ
ナ４を正確に穿刺する。注射器１１の長手方向軸線と一致している破線で表わすように、
針１２が基準針１２′に対して偏向している場合であっても、針１２はシャッターポート
３に侵入するために完全に位置合わせされる。
【００４２】
　また、基準針１２′に対する針１２の偏向誤差及び位置誤差それぞれが、計測直後に補
正可能とされる。この場合には、ロボットアーム１の制御システムは、変数Ａ１を獲得し
た後に“ｘ”軸線における変位を補正し、変数Ａ１－１３を獲得した後に“ｚ”軸線を中
心とする回転を補正し、変数Ａ２を獲得した後に“ｚ”軸線における変位を補正し、変数
Ａ２－１３を獲得した後に“ｘ”軸線を中心とする回転を補正する。ロボットアーム１が
計測位置（Ｐ１，Ｐ１－１３，Ｐ２，Ｐ２－１３）に移動するのに十分な空間的余裕を有
している場合には、結果は同一である。しかしながら、計測位置の外側に移動するための
空間的余裕が比較的大きければ、衝突の危険性を低減することができる。
【００４３】
　本発明について実施例を参照しつつ説明したが、これら実施例が本発明を限定するもの
ではないことに留意すべきであり、構造的であるか否かに関わりなく、本出願の発明の詳
細な説明、特許請求の範囲、及び図面に開示される事項を解釈した後であれば、当業者に
とっては明白となる詳細部を変更することができる。従って、すべての変形例及び均等例
が特許請求の範囲の最も広い権利範囲内にあると考えられるならば、すべての変形例及び
均等例が本発明の技術的範囲内に含まれる。
【符号の説明】
【００４４】
　　１　　ロボットアーム
　　２　　レーザー位置センサ
　　３　　シャッターポート
　　４　　コンテナ
　１１　　注射器
　１２　　針
　１２′　基準針
　１３　　プランジャ
　１４　　アクチュエータ
　１５　　ガイド
　２１　　発信機
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　２２　　受信機
　２３　　計測用平面
　３１　　穴

【図１】 【図２】
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【図３】 【図４】

【図５】 【図６】
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【図７】 【図８】

【図９】 【図１０】
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