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(57)【要約】
　アンカーブラケットと、アンカーブラケットの両側に
枢動可能に取り付けられた第1及び第2のアーム対と、第
1及び第2のアーム対に枢動可能に取り付けられたコネク
ターブラケットとを備える空気圧アームアセンブリを備
える把持システム。コネクターブラケットの動きは、第
1及び第2のアーム対の動きに起因する。把持アセンブリ
は、コネクターブラケットに取り付けられ、対象物を把
持するように適合された把持アーム対を備える。空気圧
制御アセンブリは、第1及び第2のアーム対、コネクター
ブラケット、及び把持アームの動きを駆動する空気圧ピ
ストンを備える。コネクターブラケッ卜と把持アームの
動きの間、x-y平面に対するコネクターブラケットと把
持アームの角度は比較的一定に保たれる。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　　アンカーブラケットと、
　　第1のアーム対と、
　　第2のアーム対と、
　　前記第1のアーム対に接続されたカムサブアセンブリと、
　　前記第1及び第2のアーム対に枢動可能に取り付けられたコネクターブラケットと、を
備える、空気圧アームアセンブリと、
　前記コネクターブラケットに取り付けられた把持アセンブリと、
　前記カムサブアセンブリに機能的に関連付けられた空気圧ピストンを備える空気圧制御
アセンブリと、
　を備え、
　前記第1のアーム対は、一対のそれぞれの第1の位置で前記アンカーブラケットの対向す
る側に枢動可能に取り付けられ、
　前記第1のアーム対における各アームは、X-Y平面に対して略垂直な対応する平面内で移
動するように適合され、
　前記第2のアーム対は、一対のそれぞれの第2の位置で前記アンカーブラケットの対向す
る側に枢動可能に取り付けられ、
　前記第2のアーム対における各アームは、対応する平面内で移動するように適合され、
　各第2の位置は、前記アンカーブラケットの対向する側の各々に沿って、対応する第1の
位置に対して対角線上に配置され、
　前記コネクターブラケットの動きは、前記第1及び第2のアーム対の動きに起因し、
　前記把持アセンブリは、対象物を把持するように適合された把持アーム対を備え、
　前記空気圧制御アセンブリは、空気圧ピストンの空気圧変化が前記カムサブアセンブリ
を介して、前記第1のアーム対、第2のアーム対、コネクターブラケット、及び把持アーム
の動きを駆動するように、前記第1のアーム対に適用されるように構成され、
　前記コネクターブラケットと前記把持アームの動きの間、x-y平面に対する前記コネク
ターブラケットと前記把持アームの角度は、0.2度の閾値内で一定である、
把持システム。
【請求項２】
　前記コネクターブラケットは、上壁と、前記上壁に対して垂直な後壁と、前記後壁の両
側から延在する2つの側壁と、を備え、
　前記側壁は、前記上壁及び後壁に対して垂直である、
　請求項1に記載の把持システム。
【請求項３】
　前記第1のアーム対のアームは、第1のブラケット位置で前記側壁の各々に枢動可能に取
り付けられ、
　前記第2のアーム対のアームは、第2のブラケット位置で前記側壁の各々に枢動可能に取
り付けられ、
　前記第2のブラケット位置の各々は、前記コネクターブラケットの前記側壁の各々に沿
って、対応する第1のブラケット位置に対して対角線上に配置されている
請求項2に記載の把持システム。
【請求項４】
　前記把持アセンブリは、前記コネクターブラケットの前記上壁の下面に取り付けられる
、
　請求項2又は請求項3に記載の把持システム。
【請求項５】
　前記把持アセンブリは、対象物の把持及び解放を容易にするために、前記把持アームを
互いに向かったり離れたりするように移動させるように適合された、前記把持アームと機
能的に関連する第2の空気圧アセンブリを備える、
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　請求項1から4のいずれかに記載のグリッビングシステム。
【請求項６】
　前記第1のアーム対の第1の長さは、4cmから10cmの範囲にある、
　請求項1から5のいずれかに記載の把持システム。
【請求項７】
　前記第2のアーム対の第2の長さは、4cmから10cmの範囲にある、
　請求項1から6のいずれかに記載の把持システム。
【請求項８】
　前記第1のアーム対のアームの第1の長さと第2のアーム対のアームの第2の長さとの間の
差は、最大で0.05mmである、
　請求項1から7のいずれかに記載の把持システム。
【請求項９】
　前記アンカーブラケットに対する前記第1及び第2のアーム対の枢動運動は、前記アンカ
ーブラケットの表面によって第1の端部で制限される、
　請求項1から8のいずれかに記載の把持システム。
【請求項１０】
　前記アンカーブラケットに対する前記第1及び第2のアーム対の枢動運動は、前記空気圧
ピストンの一部を形成する空気圧プランジャーの運動範囲によって制限される、
　請求項1から9のいずれかに記載の把持システム。
【請求項１１】
　前記第1のアーム対及び第2のアーム対のそれぞれは、前記アンカーブラケットに枢動可
能に取り付けられた第1の端部と、前記コネクターブラケットに枢動可能に取り付けられ
た、前記第1の端部に対して遠位の第2の端部とを備える、
　請求項1から10のいずれかに記載の把持システム。
【請求項１２】
　前記第1のアーム対のアームの全可動範囲を利用して第1の配向から第2の配向へ前記ア
ンカーブラケットに対して相対的に前記第1のアーム対を枢動させると、前記第1の配向の
各アームの前記第2の端部と前記第2の配向の各アームの前記第2の端部との間の垂直方向
の差は、20mmから50mmの範囲内にある、
　請求項11に記載の把持システム。
【請求項１３】
　前記第1のアーム対の全可動範囲を利用して第1の配向から第2の配向へと前記アンカー
ブラケットに対して相対的に前記第1のアーム対を枢動させると、前記第1のアーム対が前
記第1の配向にあるときの前記把持アームの把持端の位置と前記第1のアーム対が前記第2
の配向にあるときの前記把持アームの把持端の位置との間の垂直方向の差は、20mmから50
mmの範囲内にある、
　請求項1から12のいずれかに記載の把持システム。
【請求項１４】
　前記把持システムは、前記把持アームによって把持された対象物をさらに備える、
　請求項1から13のいずれかに記載の把持システム。
【請求項１５】
　前記把持アームの運動の間、前記x-y平面に対する前記対象物の角度配向は、0.2度の閾
値内で一定である、
　請求項14に記載の把持システム。
【請求項１６】
　前記空気圧アームアセンブリに機能的に関連した駆動システムをさらに備え、
　前記駆動システムは、（a)前記x-y平面内の前記第1及び第2のアーム対の位置を変える
ように前記空気圧アームアセンブリを移動させること、及び（b)前記x-y平面内の前記第1
及び第2のアーム対の配向を変えるように前記空気圧アームアセンブリをz軸周りに枢動さ
せることのうちの少なくとも1つに適合されている。
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　請求項1から15のいずれかに記載の把持システム。
【請求項１７】
　前記対象物は、前記把持アームの間に配置され、それによって把持されたマルチウェル
プレートである、
　請求項15又は請求項16の把持システム。
【請求項１８】
　対象物を昇降させるための方法であって、前記方法は、
　前記対象物が原点高さに位置している間、請求項1から16のいずれかに記載の前記把持
システムの前記把持アームで前記対象物を把持する工程と、
　前記アンカーブラケットに対して前記第1及び第2のアーム対を枢動させ、前記把持アー
ム及びその間で把持された前記対象物を目的の高さまで垂直移動させる工程と、を有し、
　前記第1及び第2のアーム対の枢動の間、前記対象物と前記x-y平面との間の角度配向は
、0.2度の閾値内で一定である、
　方法。
【請求項１９】
　前記把持システムは、前記空気圧アームアセンブリに機能的に関連した駆動システムを
さらに備え、
　前記駆動システムは、（a)前記x-y平面内の前記第1及び第2のアーム対の位置を変える
ように前記空気圧アームアセンブリを移動させること、及び（b)前記x-y平面内の前記第1
及び第2のアーム対の配向を変えるように前記空気圧アームアセンブリをz軸周りに枢動さ
せることのうちの少なくとも1つに適合され、
　前記方法は、前記対象物の水平を維持しつつ、前記駆動システムを用いて前記把持シス
テムを移動させる工程をさらに有する、
　請求項18に記載の方法。
【請求項２０】
　前記対象物はマルチウェルプレートを含む、請求項18又は請求項19に記載の方法。
【発明の詳細な説明】
【背景技術】
【０００１】
関連出願
　本出願は、2018年3月27日に出願された米国仮出願第62648922号の優先権及びその利益
を主張し、その内容は参照により本明細書に組み込まれる。
【０００２】
　化学物質、細胞、又は他の生物学的物質のサンプルを観察のために保持するための複数
のウェルを備えるプレートは、当該技術分野で知られている。一般に、このようなプレー
トのアスペクト比は3：2であるため、24（4 x 6）、96（8 x12）、384（16 x 24）、又は
1536（32 x 48）個のウェルが含まれ、典型的な96ウェルプレートは長さ128mm、幅86mmで
あり、96ウェルプレートの設置面積及びフランジ外側底面の規格は、それぞれANSI/SBS 1
-2004及びANSI/SBS 3-2004に記載されている。
【０００３】
　このようなマルチウェルプレートは、ウェルの体積によってはマイクロウェルプレート
又はマイクロタイタープレートとも呼ばれることがあるが、一般的にはプラスチック、例
えばポリスチレン、ポリプロピレン、ポリカーボネート、又はそのような材料の組み合わ
せで構成され、場合によってはプレートの底部にガラスが組み込まれていることもある。
多くの応用では、ウェルの底部は、サンプルを観察するために使用される光の周波数に対
して透明である。深さ、高さ、及び総体積の観点でウェルのサイズ、ならびにウェルの形
状及びウェルの底部の形状は、プレートが置かれる特定の用途に応じて変化する。
【０００４】
　このようなプレートの商業的な供給者の例としては、以下のものが挙げられる。
パーキンエルマー
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（http://www.perkinelmer.com/CMSResources/Images/44-73879SPC-MicroplateDimension
sSummaryChart.pdfを参照）;
シグマ-アルドリッチ
(http://www.sigmaaldrich.com/labware/labware- products.html?TablePage=9576216を
参照）；及び
サーモ-サイエンス
(http://www.thermoscientific.com/ecomm/servlet/productscatalog_11152__81996_-1_4
を参照)。
【０００５】
　このようなプレートが広く使われている分野の一つに、医薬品開発における化合物の試
験や抗原の結合アッセイなどのためのハイスループットスクリーニングがある。
【０００６】
　多くの場合、ハイスループットスクリーニング及び他の応用では、マルチウェルプレー
トをある場所から別の場所へ移動させるために、例えば、貯蔵インキュベーターからウェ
ルの内容物を見るための顕微鏡システムへの移動、又はその逆の移動のために、自動化さ
れた機械が使用されている。しかしながら、マイクロウェルプレートで試験される生物学
的物質の感度のために、そのようなプレートの内容物の外乱を最小限にすることが望まし
い。このようなプレートを移動させながら水平に維持することは、一般に、内容物の流出
を避けるための最低限の目標である。
【発明の概要】
【０００７】
　本発明の実施形態に従って、把持システムが提供される。把持システムは、
　　アンカーブラケットと、
　　第1のアーム対と、
　　第2のアーム対と、
　　上記第1のアーム対に接続されたカムサブアセンブリと、
　　上記第1及び第2のアーム対に枢動可能に取り付けられたコネクターブラケットと、を
備える、空気圧アームアセンブリと、
　上記コネクターブラケットに取り付けられた把持アセンブリと、
　上記カムサブアセンブリに機能的に関連付けられた空気圧ピストンを備える空気圧制御
アセンブリと、
　を備え、
　上記第1のアーム対は、一対のそれぞれの第1の位置で上記アンカーブラケットの対向す
る側に枢動可能に取り付けられ、
　上記第1のアーム対における各アームは、X-Y平面に対して略垂直な対応する平面内で移
動するように適合され、
　上記第2のアーム対は、一対のそれぞれの第2の位置で上記アンカーブラケットの対向す
る側に枢動可能に取り付けられ、
　上記第2のアーム対における各アームは、対応する平面内で移動するように適合され、
　各第2の位置は、上記アンカーブラケットの対向する側の各々に沿って、対応する第1の
位置に対して対角線上に配置され、
　上記コネクターブラケットの動きは、上記第1及び第2のアーム対の動きに起因し、
　上記把持アセンブリは、対象物を把持するように適合された把持アーム対を備え、
　上記空気圧制御アセンブリは、空気圧ピストンの空気圧変化が上記カムサブアセンブリ
を介して、上記第1のアーム対、第2のアーム対、コネクターブラケット、及び把持アーム
の動きを駆動するように、上記第1のアーム対に適用されるように構成され、
　上記コネクターブラケットと上記把持アームの動きの間、x-y平面に対する上記コネク
ターブラケットと上記把持アームの角度は、0.2度の閾値内で一定である。
【０００８】
　いくつかの実施形態では、上記コネクターブラケットは、上壁と、上記上壁に対して略
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垂直な後壁と、上記後壁の両側から延在する2つの側壁と、を備え、上記側壁は、上記上
壁及び後壁に対して略垂直である。
【０００９】
　いくつかのそのような実施形態では、上記第1のアーム対のアームは、第1のブラケット
位置で上記側壁の各々に枢動可能に取り付けられ、上記第2のアーム対のアームは、第2の
ブラケット位置で上記側壁の各々に枢動可能に取り付けられ、上記第2のブラケット位置
の各々は、上記コネクターブラケットの上記側壁の各々に沿って、対応する第1のブラケ
ット位置に対して対角線上に配置されている。
【００１０】
　いくつかの実施形態では、上記把持アセンブリは、上記コネクターブラケットの上記上
壁の下面に取り付けられる。
【００１１】
　いくつかの実施形態では、上記把持アセンブリは、対象物の把持及び解放を容易にする
ために、上記把持アームを互いに向かったり離れたりするように移動させるように適合さ
れ、上記把持アームと機能的に関連する第2の空気圧アセンブリを備える。
【００１２】
　いくつかの実施形態では、上記第1のアーム対の第1の長さは、4cmから10cmの範囲、例
えば、4cmから8cm又は4cmから6cmの範囲、例えば、4cm、4.5cm、5cm、5.5cm、6cm、6.5cm
、7cm、7.5cm、8cm、8.5cm、9cm、9.5cm又は10cmである。いくつかの実施形態では、上記
第2のアーム対の第2の長さは、4cmから10cmの範囲、例えば、4cmから8cm又は4cmから6cm
の範囲、例えば、4cm、4.5cm、5cm、5.5cm、6cm、6.5cm、7cm、7.5cm、8cm、8.5cm、9cm
、9.5cm又は10cmである。
【００１３】
　いくつかの実施形態では、上記第1のアーム対のアームの第1の長さと第2のアーム対の
アームの第2の長さとの間の差は、最大で0.05mmである。
【００１４】
　いくつかの実施形態では、上記アンカーブラケットに対する上記第1及び第2のアーム対
の枢動運動は、上記アンカーブラケットの表面によって第1の端部で制限される。
【００１５】
　いくつかの実施形態では、上記アンカーブラケットに対する上記第1及び第2のアーム対
の枢動運動は、上記空気圧ピストンの一部を形成する空気圧プランジャーの運動範囲によ
って制限される。
【００１６】
　いくつかの実施形態では、上記第1のアーム対及び第2のアーム対のそれぞれは、上記ア
ンカーブラケットに枢動可能に取り付けられた第1の端部と、上記コネクターブラケット
に枢動可能に取り付けられた、上記第1の端部に対して遠位の第2の端部とを備える。
【００１７】
　いくつかの実施形態では、上記第1のアーム対のアームの全可動範囲を利用して第1の配
向から第2の配向へ上記アンカーブラケットに対して相対的に上記第1のアーム対を枢動さ
せると、上記第1の配向の各アームの上記第2の端部と上記第2の配向の各アームの上記第2
の端部との間の垂直方向の差は、20mmから50mmの範囲内、例えば、30mmから40mmの範囲、
例えば、20mm、21mm、22mm、23mm、24mm、25mm、26mm、27mm、28mm、29mm、30mm、31mm、
32mm、33mm、34mm、35mm、36mm、37mm、38mm、39mm、40mm、41mm、42mm、43mm、44mm、45
mm、46mm、47mm、48mm、49mm、又は50mmである。
【００１８】
　いくつかの実施形態では、第1のアーム対の全可動範囲を利用して第1の配向から第2の
配向へと上記アンカーブラケットに対して相対的に上記第1のアーム対を枢動させると、
上記第1のアーム対が上記第1の配向にあるときの上記把持アームの把持端の位置と上記第
1のアーム対が上記第2の配向にあるときの上記把持アームの把持端の位置との間の垂直方
向の差は、20mmから50mmの範囲内、例えば、30mmから40mmの範囲、例えば、20mm、21mm、
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22mm、23mm、24mm、25mm、26mm、27mm、28mm、29mm、30mm、31mm、32mm、33mm、34mm、35
mm、36mm、37mm、38mm、39mm、40mm、41mm、42mm、43mm、44mm、45mm、46mm、47mm、48mm
、49mm、又は50mmである。
【００１９】
　いくつかの実施形態では、上記把持システムは、上記把持アームによって把持された対
象物をさらに備える。いくつかの実施形態では、上記把持アームの運動の間、上記x-y平
面に対する上記対象物の角度配向は、0.2度の閾値内で一定である。
【００２０】
　いくつかの実施形態では、上記把持システムは、上記空気圧アームアセンブリに機能的
に関連した駆動システムをさらに備え、
　上記駆動システムは、（a)上記x-y平面内の上記第1及び第2のアーム対の位置を変える
ように上記空気圧アームアセンブリを移動させること、及び（b)上記x-y平面内の上記第1
及び第2のアーム対の配向を変えるように上記空気圧アームアセンブリをz軸周りに枢動さ
せることのうちの少なくとも1つに適合されている。
【００２１】
　いくつかの実施形態では、上記対象物は、上記把持アームの間に配置され、それによっ
て把持されたマルチウェルプレートである。
【００２２】
　本発明の一実施形態に従って、対象物を昇降させるための方法がさらに提供され、上記
方法は、
　上記対象物が原点高さに位置している間、本明細書に記載の上記把持システムの上記把
持アームで上記対象物を把持する工程と、
　上記アンカーブラケットに対して上記第1及び第2のアーム対を枢動させ、上記把持アー
ム及びその間で把持された上記対象物を目的の高さまで垂直移動させる工程と、を有し、
　上記第1及び第2のアーム対の枢動の間、上記対象物と上記x-y平面との間の角度配向は
、0.2度の閾値内で一定である。
【００２３】
　いくつかの実施形態では、上記把持システムは、上記空気圧アームアセンブリに機能的
に関連した駆動システムをさらに備え、
　上記駆動システムは、（a)上記x-y平面内の上記第1及び第2のアーム対の位置を変える
ように上記空気圧アームアセンブリを移動させること、及び（b)上記x-y平面内の上記第1
及び第2のアーム対の配向を変えるように上記空気圧アームアセンブリをz軸周りに枢動さ
せることのうちの少なくとも1つに適合され、
　上記方法は、上記対象物の水平を維持しつつ、上記駆動システムを用いて上記把持シス
テムを移動させる工程をさらに有する。
【００２４】
　いくつかの実施形態では、上記対象物はマルチウェルプレートを含む。
【００２５】
　別段の定義がない限り、本明細書で使用されるすべての技術的及び科学的用語は、本発
明が属する技術分野における当業者が一般的に理解するのと同じ意味を有する。矛盾する
場合には、定義を含む本明細書が優先される。
【００２６】
　本明細書で使用される通り、「含む」、「備える」、「有する」、及びそれらの文法的
変種の用語は、記載された特徴、整数値、ステップ、又は構成要素を特定しているものと
みなされるが、1つ又は複数の追加の特徴、整数値、ステップ、構成要素、又はそれらの
群の追加を排除するものではない。これらの用語は、用語「からなる」及び「本質的にか
らなる」を包含する。
【００２７】
　本明細書で使用されるように、不定冠詞「a」及び「an」は、文脈が明らかに他の方法
を指示しない限り、「少なくとも1つ」又は「1又は複数」を意味する。
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【００２８】
　本明細書で使用されるように、対象物は、対象物の移動中に（a)水平に対する対象物の
角度が、0.2度を超えて変化しない場合（例えば0.1度を超えて変化しない場合）、又は(b
)移動中の対象物の底面の初期位置に対する傾斜が、最大で0.2mm（例えば最大で0.1mm）
である場合、「水平に保たれている」とみなされる。
【００２９】
　本明細書で使用される通り、用語x-y平面は、テーブルの表面、床などのような一般的
に水平な底面を指す。特許請求の範囲に記載の本発明によるデバイスが固定される底面は
、一般的にそのような底面を規定する。
【００３０】
　本発明のいくつかの実施形態が、添付の図を参照して本明細書に記載されている。図と
共に説明すると、本発明のいくつかの実施形態がどのようにして実施され得るかが、当該
技術分野における当業者に明らかになる。図は、例示的な議論を目的としたものであり、
本発明の基本的な理解に必要な程度以上には、実施形態の構造的な詳細を示すことは試み
られていない。明確のために、図に描かれているいくつかの対象物は正確な縮尺ではない
。 
【図面の簡単な説明】
【００３１】
【図１Ａ】図1Aは、本明細書の教示の実施形態に従った把持及び駆動システムの斜視図で
ある。
【図１Ｂ】図1Bは、図1Aの把持及び駆動システムの一部を切り取った斜視図である。
【図２Ａ】図2Aは、図1A及び図1Bの把持及び駆動システムの1つの操作位置における平面
的側面図である。
【図２Ｂ】図2Bは、図1A及び図1Bの把持及び駆動システムの1つの操作位置における平面
的側面図である。
【図３】図3は、図1A及び図1Bの把持及び駆動システムの断面図であり、図1Aの断面線III
-IIIに沿う断面図である。
【図４Ａ】図4Aは、図1Aから図3のシステムの一部を形成する空気圧アームサブシステム
の分解図である。
【図４Ｂ】図4Bは、図1Aから図3のシステムの一部を形成する空気圧アームサブシステム
の斜視図である。
【発明を実施するための形態】
【００３２】
本発明にかかるいくつかの実施形態の説明
　マルチウェルプレートのような対象物を水平に保ち、実質的にスムーズに移動させるた
めの把持及び駆動システムを提供する。その結果、プレートの内容物の乱れを最小限に抑
えることができる。このシステムは、垂直（Z)軸に沿ってマルチウェルプレートを移動さ
せることができ、X軸及びY軸に沿ってある場所から別の場所への移動を可能にするために
適切なプラットフォームに取り付けることができる。
【００３３】
　本明細書の教示の原理、用途及び実施形態は、添付の説明及び図を参照してよりよく理
解されるであろう。本明細書に提示された説明及び図を熟読すると、当技術分野における
当業者は、過度の努力又は実験をすることなく本発明を実施することができる。
【００３４】
　本発明の少なくとも1つの実施形態を詳細に説明する前に、本発明は、以下の説明及び/
又は図面及び/又は実施例に示された構成要素及び/又は方法の詳細な構成及び/又は配置
に限定されるものではないことを理解すべきである。本発明は、他の実施形態で実施する
ことができ、様々な方法で実施又は実現することができる。また、本明細書で採用された
表現及び用語は、説明目的のためのものであり、限定的なものとみなされるべきではない
ことを理解すべきである。



(9) JP 2021-519220 A 2021.8.10

10

20

30

40

50

【００３５】
　以下で、本明細書が教示する実施形態に従った把持及び駆動システム10の斜視図である
図1A、把持及び駆動システム10の部分的に切断された斜視図である図1B、把持及び駆動シ
ステム10の2つの操作位置における平面的側面図である図2A及び図2B、並びに把持及び駆
動システム10の断面図である図3を参照する。
【００３６】
　図示の通り、把持及び駆動システム10は、マルチウェルプレート40を把持して移動する
ように適合された把持サブアセンブリ30に接続され、把持サブアセンブリ30の動きを制御
する空気圧アームサブアセンブリ20を備える。
【００３７】
　空気圧アームサブシステム20の分解図及び斜視図である図4A及び図4Bをさらに参照して
空気圧アームサブアセンブリ20を説明する。
【００３８】
　空気圧アームサブアセンブリ20は、上面203を有する実質的に水平な部分202と実質的に
垂直な脚部204とを備えるL字型アンカーブラケット200を備える。L字型アンカーブラケッ
ト200は、ベースプラットフォーム（明示的には示さず）に固定されるように適合されて
いる。実質的に水平な部分202から下方に延在し、脚部204に実質的に平行な実質的に垂直
な一対の支持体206がベースプラットフォームに固定されていてもよい。支持体206の各々
は、図4Aにも示されているように、外面208及び内面210を有する。
【００３９】
　第1のアーム対212は、第1の位置において、支持体206のそれぞれの外面208に回転可能
に取り付けられている。アーム212の第1の端部213aは、支持体206を通じて垂直に延在す
る軸214の両端部に接続されており、軸214によって回転するように適合されている。第2
のアーム対218は、第2の位置において、支持体206のそれぞれの外面208に回転可能に取り
付けられている。アーム218の第1の端部219aは、支持体206を通じて垂直に延在する軸220
の両端部に接続されており、軸220によって回転するように適合されている。アーム212及
び218は、それぞれ、軸214及び220の軸に対して相対的に枢動可能である。本明細書中で
さらに詳細に説明するように、アーム212及び218の長さは実質的に同一である。アーム21
2及び218は、システムの底面のようなx-y平面に対して略垂直な平面内で移動するように
構成されている。
【００４０】
　カムサブアセンブリ222は、バー224と、下側が開口した矩形フレーム部分226とを備え
る。バー224は、軸220に固定して取り付けられ、フレーム部分226は、軸220から遠位のバ
ー224の端部に取り付けられている。ボア228は、以下に説明するように、空気圧制御サブ
アセンブリに接続するために、矩形フレーム部分226の上側に形成されている。
【００４１】
　コネクターブラケット230は、水平平面部分232と、水平平面部分232に対して垂直な後
壁234と、水平平面部分232及び後壁234の両方に対して垂直な一対の側脚236とを備える。
アーム212の第2の端部213b及びアーム218の第2の端部219bは、コネクター240によって、
コネクターブラケットの側脚236に接続されており、これによって一方のアーム対212又は
218の回転運動が他方のアーム対218又は212及びコネクターブラケット230に対応する運動
をもたらす。
【００４２】
　アーム212及び218は、同じ長さを有するが、互いに完全に平行ではない。別の言い方を
すれば、アーム212が支持体206に接続される第1の位置とアーム218が支持体206に接続さ
れる第2の位置は、第1の位置と第2の位置とが互いに対角線上に位置するような互いに異
なる垂直方向の高さ且つ互いに異なる水平方向の位置（X軸に沿った位置）にある。同様
に、アーム212が側脚236に接続される第1の位置と、アーム218が側脚236に接続される第2
の位置は、第1の位置と第2の位置とが互いに対角線上に位置するような互いに異なる垂直
方向の高さ及び互いに異なる水平方向の位置（コネクターブラケットのX軸に沿った位置
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）にある。
【００４３】
　コネクターブラケット230は、アーム212及び218に接続されているときには、アーム212
及び218に対して相対的に自由度を有しておらず、アーム212及び218に接続されている軸
のいずれかに対して相対的に回転したり、倒れたり、傾いたりすることができないことが
注目されるであろう。このように、コネクターブラケット230の水平平面部分232は、常に
水平部分202と平行であり、軸214及び220のそれぞれの軸周りのアーム212及び218の回転
運動は、コネクターブラケット230の垂直運動、すなわちz軸に沿った運動成分に少なくと
も部分的に変換される一方で、X-Y平面又はそれと平行な底面（例えば、床）に対するコ
ネクターブラケット230の配向は変化しない。
【００４４】
　いくつかの実施形態では、図示された実施形態のように、アーム212及び218は、コネク
ターブラケット230に対して相対的に固定され且つアーム212及び218に対して相対的に枢
動可能であるショルダーピン237によってコネクターブラケット230に接続されている。そ
のようないくつかの実施形態では、ベアリングが、ピン237とアーム212及び218との間の
そのような枢動を支持するためにショルダーピン237の少なくとも一部について配置され
ている。しかしながら、他の形態の接続も本発明の範囲内であることが当業者には理解さ
れるであろう。
【００４５】
　空気圧制御サブアセンブリ240は、アンカーブラケット200の上面203に取り付けられて
いる。サブアセンブリ240の空気圧ピストン242は、本明細書で説明している通り、アーム
対212及び218の回転運動を駆動するための軸220の空気圧制御のために、アンカーブラケ
ット200の水平部分202のボア244を通じて且つカムアセンブリ222の矩形フレーム部分226
の上側を通じて延在している。
【００４６】
　コネクターブラケット230の水平平面部分232の下側に取り付けられているのは、把持サ
ブアセンブリ30である。具体的には、把持サブアセンブリは、平面部分232に取り付けら
れた第2の空気圧制御アセンブリ250を備える。第2の空気圧制御アセンブリ250のいずれか
の側から延在する把持アーム254は、略平面的な水平領域255を有し、平面的な把持端部25
6で終端する。把持端部256は、互いに実質的に平行であり、床などの底面に対して略垂直
である。第2の空気圧制御アセンブリ250は、把持アーム254の運動を通じて、把持端部256
が互いに平行なまま且つ床に垂直なままであり、水平領域255が底面又は床に実質的に平
行なままであるように、アームの回転方向を変えることなくアーム間の距離が変化するよ
うに、把持アーム254を移動させるように適合されている。把持アームは、図1Aから2Bに
図示されたマルチウェルプレート300のような任意の対象物を把持するために使用されて
もよい。
【００４７】
　使用時には、空気圧制御サブアセンブリ240は、空気圧伝達サブアセンブリ222の運動を
空気圧的に引き起こす。具体的には、フレーム部分226に取り付けられている空気圧ピス
トン242は、フレーム部分226の空気圧運動を駆動し、これにより、バー224及びそれに固
定的に取り付けられている軸220の対応する空気圧運動が生じる。上で説明したように、
アーム212及び218がコネクターブラケット230の側脚236に固定的に接続されているため、
軸220の動きは、アーム218、コネクターブラケット230、及びアーム212に対して対応する
動きをもたらす。コネクターブラケット230と把持サブアセンブリ30との間の固定接続に
起因して、アーム212及び218の動きが把持アーム254の昇降をもたらす。しかしながら、
コネクターブラケット230は、アーム212及び218に対して相対的な自由度を持たず、常に
アームと共に移動して水平を維持するため、そして、把持アームは、コネクターブラケッ
ト230に対して垂直方向にも回転方向にも自由度を持たないため、アーム212及び218が動
くと、水平に対する把持端部256の方向を変えることなく把持アーム254も動く。その結果
、把持端部256によって把持された任意の対象物は、運動中にx-y平面に対して相対的な三
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次元配向を保持し、例えば、対象物は、アーム212及び218の運動中及びアーム256の対応
する運動中に、水平に対して平行なままであり、傾いたり、ずれたりすることはない。
【００４８】
　アーム212及び218の可動範囲は、機械的に制限されている。具体的には、下向きの動き
は、空気圧ピストン242の特性によって、具体的には、空気圧ピストン242のプランジャー
（図示せず）の長さによって制限される。上向きの運動は、図1Aで明確に見られるように
、アンカーブラケット200の水平上部部分202に対するアーム218の係合によって制限され
る。このように、アームの角度範囲は、空気圧ピストンの長さに依存し、より長いピスト
ンはより大きな角度範囲を可能にする。しかしながら、アーム212及び218の円弧運動の半
径、及びそのような円弧の長さは、アーム212及び218の長さに依存する。
【００４９】
　対象物が特定の向きで把持アーム254に保持されているとき、対象物は、アーム254の運
動の間、その特定の向きに関して水平を維持することが理解されるであろう。把持アーム
254の運動中、特定の向きから0から0.2度の範囲内で物体の角度配置を維持するためには
、アーム212及び218の長さは、等しいか、又は等しいに対して0から0.05mmの閾値内（例
えば0から0.02mmの範囲内）でなければならない。
【００５０】
　アーム212及び218の運動の滑らかさ、つまり、把持アーム254の垂直運動の滑らかさは
、空気圧ピストン242の特性に依存しており、このような空気圧ピストンの運動が滑らか
であればあるほど、アーム212及び218、254の運動が滑らかになる。
【００５１】
　図2A及び2Bに示された実施形態では、把持アーム254は、マルチウェルプレートの下面3
02がテーブル又は床などの底面310に実質的に平行になるように、マルチウェルプレート3
00を保持する。図2Aに示す位置では、アーム212及び218は、プレート300が底面310の上の
第1の距離D1まで上昇するように、底面310から上方に離れる角度を付けられている。図2B
に示す位置では、アーム212及び218は、プレート300が底面310上に直接置かれるように、
底面310に向かって角度を付けられている。このように、アーム212及び218の下向き運動
（図2Aに示された位置と図2Bに示された位置との間）は、プレートの下面302を底面に対
して実質的な平行を常に維持しながら、プレート300の対応する下向き運動をもたらす。
【００５２】
　いくつかのそのような実施形態では、例えば図1Aから図2Bに示されるように、移動され
る対象物がマルチウェルプレートである実施形態では、アーム212、218の長さは、4cmか
ら10cm、例えば4cmから8cm、又は4cmから6cmの範囲内にあり、例えば4cm、4.5cm、5cm、5
.5cm、6cm、6.5、7cm、7.5cm、8cm、8.5cm、9cm、9.5cm又は10cmである。いくつかのその
ような実施形態では、例えば図2Bに示すようにアームの最も低い位置に保持されたときの
プレートの高さと、例えば図2Aに示すようにアームの最も高い位置に保持されたときのプ
レートの高さとの間の垂直方向の差D1は、例えば20mmから50mmの範囲内、例えば、30mmか
ら40mmの範囲で、例えば、20mm、21mm、22mm、23mm、24mm、25mm、26mm、27mm、28mm、29
mm、30mm、31mm、32mm、33mm、34mm、35mm、36mm、37mm、38mm、39mm、40mm、41mm、42mm
、43mm、44mm、45mm、46mm、47mm、48mm、49mm、又は50mmである。
【００５３】
　いくつかの実施形態では、把持及び駆動システム10は、把持及び駆動システム10をX軸
、Y軸、及びZ軸に沿って移動させることができ、及び/又は把持アーム254が異なる時間に
異なる方向を示すことができるように把持及び駆動システム10を枢動させることができる
駆動アセンブリ（明示的には示されていない）に取り付けられていてもよい。そのような
駆動アセンブリは、対象物を第1の位置から持ち上げ、対象物を第2の位置に移動させ、対
象物を第2の位置に配置する一方で、対象物の動きを通してx-y平面に対して相対的に対象
物の3次元配向を維持し、及び/又は対象物を水平に保つための把持及び駆動システム10の
使用を容易にする。例えば、把持及び駆動システム10は、運動中にマルチウェルプレート
の底面を水平に維持しながら、マルチウェルプレート40を貯蔵インキュベーターから持ち
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上げ、駆動アセンブリの運動によってマルチウェルプレート40を顕微鏡システムに移動さ
せ、マルチウェルプレート40を顕微鏡システム上に配置してもよい。その結果、プレート
の運動によるマルチウェルプレート40の内容物の毀損を最小限にすることができる。
【００５４】
　明確のために、別個の実施形態の文脈で説明されている本発明の特定の特徴は、単一の
実施形態において組み合わせて提供されてもよいことが理解されるであろう。逆に、簡潔
さのために、単一の実施形態の文脈で説明されている本発明の様々な特徴は、別個に、又
は任意の適切なサブコンビネーションで、又は本発明の他の説明された実施形態において
適切に提供されてもよい。様々な実施形態の文脈で説明された特定の特徴は、実施形態が
それらの要素なしでは動作しない場合を除き、それらの実施形態の本質的な特徴とはみな
されない。
【００５５】
　本発明は、その特定の実施形態と関連して説明されてきたが、多くの代替、修正及び変
形が、当該技術分野の当業者には明らかであろう。したがって、本発明は、添付の特許請
求の範囲に該当するすべてのそのような代替、修正及び変形を包含することが意図されて
いる。
【００５６】
　本出願における任意の参考文献の引用又は特定は、そのような参考文献が本発明の先行
技術として利用可能であることを認めたものと解釈されるべきではない。
【００５７】
　章の見出しは、本明細書の理解を容易にするために使用されており、必ずしも限定事項
と解釈されるべきでものではない。
 

【図１Ａ】 【図１Ｂ】



(13) JP 2021-519220 A 2021.8.10

【図２Ａ】 【図２Ｂ】

【図３】 【図４Ａ】



(14) JP 2021-519220 A 2021.8.10

【図４Ｂ】



(15) JP 2021-519220 A 2021.8.10

10

20

30

40

【国際調査報告】



(16) JP 2021-519220 A 2021.8.10

10

20

30

40



(17) JP 2021-519220 A 2021.8.10

10

20

30

40



(18) JP 2021-519220 A 2021.8.10

10

フロントページの続き

(81)指定国・地域　  AP(BW,GH,GM,KE,LR,LS,MW,MZ,NA,RW,SD,SL,ST,SZ,TZ,UG,ZM,ZW),EA(AM,AZ,BY,KG,KZ,RU,T
J,TM),EP(AL,AT,BE,BG,CH,CY,CZ,DE,DK,EE,ES,FI,FR,GB,GR,HR,HU,IE,IS,IT,LT,LU,LV,MC,MK,MT,NL,NO,PL,PT,R
O,RS,SE,SI,SK,SM,TR),OA(BF,BJ,CF,CG,CI,CM,GA,GN,GQ,GW,KM,ML,MR,NE,SN,TD,TG),AE,AG,AL,AM,AO,AT,AU,AZ,
BA,BB,BG,BH,BN,BR,BW,BY,BZ,CA,CH,CL,CN,CO,CR,CU,CZ,DE,DJ,DK,DM,DO,DZ,EC,EE,EG,ES,FI,GB,GD,GE,GH,GM,G
T,HN,HR,HU,ID,IL,IN,IR,IS,JO,JP,KE,KG,KH,KN,KP,KR,KW,KZ,LA,LC,LK,LR,LS,LU,LY,MA,MD,ME,MG,MK,MN,MW,MX
,MY,MZ,NA,NG,NI,NO,NZ,OM,PA,PE,PG,PH,PL,PT,QA,RO,RS,RU,RW,SA,SC,SD,SE,SG,SK,SL,SM,ST,SV,SY,TH,TJ,TM,
TN,TR,TT

(72)発明者  トゥルゲマン，　シュロモ
            イスラエル　７６７０５０３　レホヴォト　プロフェッサー　バーグマン　ストリート　２
(72)発明者  シーファー，　エイタン
            イスラエル　７６７０５０３　レホヴォト　プロフェッサー　バーグマン　ストリート　２
(72)発明者  ラヴィ，　ベン　シオン
            イスラエル　７６７０５０３　レホヴォト　プロフェッサー　バーグマン　ストリート　２
Ｆターム(参考) 3C707 AS09  DS01  ES02  ET08  EU07  HS14 


	biblio-graphic-data
	abstract
	claims
	description
	drawings
	search-report
	overflow

